Combinar mBlock y EV3

Vamos a realizar un proyecto en EV3 que a continuacién lo programaremos con mBlock.
Lo primero que tenemos que realizar en descargar el programa, desde el siguiente enlace:

https://mblock.makeblock.com/en-us/download/mlink/
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€ Download mLink

01 Download and install mLink , mBlock web version driver

‘After installation, run mLink to start using mBlock web version for controlling robots
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02 Follow the instruction of the installer to install mLink.

Note: Your Firewall o anti-virus software might prevent mLink to run. Please check their configuration and whitelist mLink.

Installation FAQs > ®m
mil.
mLinkZ-V2.
1.1.exe

En la carpeta de Descargas observaras el siguiente archivo que procederas a su instalacion.

Al final de este proceso observaras el siguiente acceso directo:


https://mblock.makeblock.com/en-us/download/mlink/

Lo vamos a ejecutar.
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mBlock block-based editor mBlock Python editor

Support block-based coding and
Scratch-compatible coding projects. Also

A Python editor for beginners, perfect for
teaching or learning Python subject
allow users to code Makeblock robots,... matters, like robots coding, coding, Al...
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mBlock Community mBlock Developer

A community where users share projects Use mBlock's Extension Builder to create

and access useful resources. more devices and extensions,

contributing for better coding education.

Open extension builder

mBlock mobile App

*
- Use mBlock to create or revise projects anywhere, Anytime. Scan the QR code to download.
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Seleccionaremos Create now del apartado mBlock block-based editor.
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Se recomienda trabajar con el navegador de Google ya que en otros puedes tener problemas.

Vamos a ver el apartado de dispositivos.

Dispositivos Objetos Fondo
o
4
CyberPi Afiadir w
@b

Conecta tu dispositivo
;Como se usa e

dispositivo?

Cambiar modo (&)

Vamos a eliminar el dispositivo CyberPi y afiadiremos un dispositivo EV3.

@ Eliminar este grafico animado

;Seguro que guieres eliminar el grafico animado

Cancelar Borrar

"cyberpi"?

Confirmaremos diciéndole borrar.



Dispositivos Objetos Fondo

Ahora vamos a agregar nuestro nuevo dispositivo.
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Placa controladora Placa Edutec KID_TECH_1 Pinoo Uno IMVEE[RIZ-Uno G.bot(Nano/old)
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Seleccionaremos LEGO EV3.



LEGO EV3

Desarrolladores: Oficial ...
L. o

Activaremos la estrella para que siempre se cargue este dispositivo por defecto, seguido del
botdn aceptar.

Ya lo tenemos seleccionado.

Dispositivos Objetos Fondo
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LEGD EV3 Afiadir
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Conecta tu dispositivo

;Como se usa el

dispositivo?

& Conectar

Ahora encenderds tu EV3 y configlralo para que tenga activada la opcién de Bluetooth en
configuracion.

Por mediacion del cable USB que lleva el EV3 lo conectaremos a nuestro ordenador.

Seleccionaremos el boton Conectar.



USB X

Mostrar todos los dispositivos conectables

COM3

» Paso 1: Activa el Bluetooth en tu EV3, y
selecciona en tu ordenador "EV3 Bluetooth” en
los dispositivos Bluetooth detectados para
conectarte a &l.

» Paso 2: Haz clic en "Conectar” en mBlock, y
selecciona el puerto USB relacionado con EV3
para conectarte al dispositivo.

» No se puede usar para conectar en Linux o
Chromebook.

Seleccionaremos el puerto donde esta conectado nuestro EV3 seguido del botén Conectar.

Para saber si se ha conectado puedes conectar un motor en el puerto Ay poner la siguiente
instruccion:

motor A ¥ gira a izquierdas durante o seg

Si al ejecutar el programa el motor gira es que lo hemos realizado correctamente.



Ahora desconéctalo del cable USB y prueba si al ejecutar este funciona, si es asi ya no tiene que
estar conectado al ordenador.

Ahora vamos a agregar las instrucciones para disefiar nuestro robot.
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Ahora vamos a realizar varios ejemplos de programacion.

Ir hacia adelante durante 1 segundo a una potencia del 30%.

pon la potenciadel motor Awv a @ %

pon la potenciadel motor Dv a @ %

pon la potenciadel motor Aw a @ %

pon la potenciadel motor Dv a m %

j| motor D v gira a derechas durante o seg motor A ¥ gira a derechas durante o seg

Avanza y direccién hacia la derecha motor A potencia 20% motor D potencia al 40%

pon la potencia del motor Aw a @ %

pon la potenciadel motor Dv a @ %
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|EEET e ) S DEE T R P o seg motor D ¥ gira a izquierdas durante o seg
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Avanza y direccidn hacia la izquierda motor A potencia 40% motor D potencia al 20%

pon la potenciadel motor Aw a @ %

pon la potenciadel motor D v a @ %

pon la potenciadel motor Aw a @ %

pon la potencia del motor D a @ %

Partiendo de estos conocimientos vamos a realizar que avance 2 segundo y gire hacia la
izquierda 90 grados.

pon la potencia del motor A v a @ %

pon la potenciadel motor D ¥ a @ %
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motor A ¥  gira aizquierdas durante m 9 motor D v gira a derechas durante @ seg

Si este proceso se repite 4 veces realizard un cuadrado.

oo |
pon la potencia del motor A * a@%

pon la potencia del motor D ¥ a@%

i . _a _
-, F A
e
. 5

motor A ¥ gira a izquierdas durante m seg motor D v gira a derechas durante m seg

Con estas combinaciones puedes trazar el recorrido que previamente has dibujado para que
este lo siga.




Ahora vamos a agregar el sensor ultrasdnico para detectar la distancia a un objeto.

Este son los pasos:
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Vamos a realizar el correspondiente cédigo:

Queremos que nuestro robot mantenga una distancia con un determinado objeto, si se lo
acercamos el se tiene que retroceder y si se lo alejamos el se tiene que acercar.

pon la potenciadel motor Av a m

pon la potenciadel motor Dwv a @

pon la potencia del motor A+ a o

pon la potenciadel motor D v a o

distancia > QX)) v

pon la potenciadel motor Av a o y

pon la potenciadel motor Dv a o ;
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motor D w gira a izquierdas durante 9 seg

motor D v gira a derechas durante o seg

motor A w gira a derechas durante e seg
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