Capitulo 26 mira vy gira

En este capitulo vamos a agregar un sensor de infrarrojos a un motor para que cuando nuestro
robot detecte un obstaculo a unos 10 centimetros , este tiene que mirar izquierda y derecha y
girar a 90 grados por la zona donde detecta un obstdculo a mayor distancia.

Motor grande

Codificacion:
Vamos a crear un bloque llamado Mira

@ E~ farvelocidadal ) %
@ Ev ir porlarutamas cora v ahpus&:ién@

dara Izquierda v elvalor (.0 B + distanciaen cm

@ Ev ir porilamtamiscora v ahpns&:iﬁn@

dara Derecha v elvalor [O.C) B+ distanciaen cm

El motor E que mueve el infrarrojo
le damos una potencia del 30%.

Que se mueva 90 grados por la
ruta mas corta.

A la variable Izquierda almacena la
distancia en cm. de donde encuen-
tra un objeto.

Espera 1 segundo.

El motor se mueve a su posicién
inicial.
Espera 1 segundo.

Se mueve a 270 grados por la ruta
mas corta.

A la variable Derecha almacena la
distancia en cm. de donde encuen-
tra un objeto.



Espera 1 segundo.

El motor se mueve a su posicion inicial.

Vamos a crear un bloque llamado Gira:

Izquierda < Derecha

@ fjar dngulo de guiiada a 0

Vamos a crear el programa principal

@ E~ deteccion de bloqueo activada v

@\, fjar C+D » como motores en Movimiento
=

@ fijar velocidad de movimiento al () %

empezar a mover UG TEeRH

Comparamos si izquierda
es menor a derecho o iz-
quierda y derecha son
iguales.

Fijamos angulo de gui-
fada.

Nos movemos hacia la de-
recha.

Esperar hasta que el an-
gulo de guifiada sea ma-
yor de 89 grados.

Para movimiento.

Si lzquierda es mayor a
Derecha.

Fijamos angulo de gui-
fiada.

Si dngulo de guifada en
menor a -91.

Parar movimiento.

Al moto E activamos deteccién de
bloque, para que el motor se pare y
no se mueva por inercia.

Los motores C + D como motores de
movimiento.

Fijamos una potencia al 50%.

Bucle infinito.

Si el sensor infrarrojos detecta un
objeto a menos de 10 cm,.

El motor se para.

Llama al Bloque Mira.

Llama al bloque Gira

De lo contrario Muévete en linea

recta.



