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DESCRIPCIO

mBot2 és un robot educatiu
d’ultima generacio, que es
pot connectar en xarxa,
dissenyat per ser muntat des
de zero.

Amb un xassis robust
d’alumini, mBot2 ofereix la
possibilitat de programar els
seus diversos components
mitjancant la controladora
CyberPi. Aquesta plataforma
versatil permet als alumnes
Nno només aprendre sobre les
tecnologies emergents com
la robotica, la intelligéncia
artificial (IA), I'internet de
les coses (loT) i la ciéncia de
dades, sin6é també adquirir
habilitats practiques en la
construccid i programacio
de dispositius tecnologics

avancats.
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CyberPi

Placa
d’extensid

Sensor
ultrasonic 2 ——

Motors amb
Sensor de color codificador

quadruple

Descripcié de CyberPi:

1. Sensor de llum

2. Microfon -
3. Pantalla a color

4. Port mBuild 7
5. Boto A

6. Boto d'inici

7.  Port USB (tipus C)

8. Joystick

9. Tiradeleds RGB

10. Giroscopi - accelerometre

1. Boto B

12.  Wifi — Bluetooth (ESP32)

13. Port de la placa d’extensié

14. Altaveu




Descripci6 de la placa
d’extensié de mBot2:

1. Interruptor d’encesa

i apagada
2. Port mBuild
3. Port multifuncio
4. Port servomotor
5. Port CyberPi

6. Port motor CC
(corrent continu)

7. Port de motor
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QUINA

CyberPi és un sistema de control
compacte que disposa de ports per

ampliar les seves funcionalitats de forma

senzilla. Es pot utilitzar de forma
independent (caldra alimentar-la a
través del cable USB) o amb la placa
d’extensiéo mBot2 (que disposa de
bateria de liti recarregable). Es poden

realitzar una gran quantitat de projectes

amb els components integrats:

« Botons Ai B: els botons Ai B de
CyberPi es poden utilitzar a les
programacions per executar
instruccions.

«Joystick : es pot programar en funcié
de les 4 direccions (a dalt, a baix, a
’esquerra, a la dreta), per qualsevol

direccio i quan es prem el
comandament.

«Sensor de llum: permet mesurar el valor
de la llum ambiental

«Microfon: permet enregistrar sons.

«Giroscopi - accelerometre: detecta
graus d’inclinacioé en 3 eixos i la forga
que s’exerceix en ser sacsejat.

«Altaveu: permet modificat la intensitat
del volum i reproduir els sons.

-Pantalla a color: la pantalla té unes
dimensions de 128x128 pixels.

-Tira de LED RGB: disposa de 5 leds RGB
integrats programables.

«Bluetooth i Wifi (ESP32): permet la
comunicacio sense fils entre CyberPi i

altres dispositiusila connexié a
Internet.

=S LA FUNCIO DE CADA

COMIPONIENT?

CyberPi es pot connectar a la placa
d’extensié mBot2 a través del port de
la placa d’extensid i port CyberP. La
placa d’extensio disposa de diferents
ports d’entrada i sortida per connectar
diferents accessoris.

« Port mBuild: permet connectar en
serie més de 10 components mBuild de
Makeblock.

« Port multifuncié: dos ports multifuncio,
utilitzats per connectar servomotors i
tires LED.

« Port servomotor: permet connectar
servomotors.

« Port motor CC (corrent continu):
permet connectar motors de corrent
continu.

« Port de motor: es connecten a aquest
port els dos motors que inclou mBot2
(EM1i EM2).
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PRIEPARA

=L ROBOT

. Comenga muntant CyberPi a la placa
d’extensid o shield fent coincidir els pins
de la part posterior de CyberPi amb els
de la shield.

Pots consultar I'estat de carrega prement
el botd “HOME®, situat al costat del port
USB de CyberPi. Quan la bateria estiqui
totalment carregada, apareixera la icona
de la bateria a la pantalla de CyberPi.

Per construir el robot, sequeix les
instruccions de muntatge (pagines 9 a 13)
que trobaras en el kit. Hauras d’utilitzar el
xassis metallic i els materials que trobaras
dins les bosses del kit.

. Abans de programar, assegura’t que
el robot tingui bateria. Per carregar-la,
utilitza el port USB tipus C que hi ha al
lateral dret de CyberPi. Connecta I’'lUSB
a un punt de carreqgade 5V oaun
ordinador.

Engega la shield amb I'interruptor
d’engegar i apagar que trobaras al lateral
esquerre del robot.

EN Quick Start Guide

W OLYIRE—bHAIR

FR Guide de démarrage rapide

Es Guia de inicio rapido

PT Guia rapido de iniciagdo

DE Schnellstartanleitung

RU PyKOBOACTBO NO Havany paboTsl
IT Guida rapida
KR BE A|Z} 710|E
TC BIEERIER
NL Snelstartgids




PROGRAMA DES DE LORDINADOR

S INSTALLA ELS CONTROLADORS

NIECESSARIS

Per connectar el robot a I’entorn de
programacio, necessitaras tenir els
programes controladors instal-lats. En

cas que no ho estiguessin, apareixeria un
missatge a una finestra emergent quan es
volgués connectar el robot demanant la
installacié del controlador mLink:

Connecta el dispositiu X

Baixa i installa mLink 2 per a connectar dispositius
i programar-hi.

-

mLink
s

. « Linkat

Escriu mLink online installer al cercador
Aplicacions de Robética i instal-la’l:

O vens @ [H

O Favorits (8) ABconnector
K ok @ ABconnector installer
et @ Arduino Blocks
3 Accés universal @ S
® Administracio =

@ Edblocks
& Aplicacions de Robbtica
@ Edp
B Educacié 19 Eaey

=) Eines del sistema @ Eedscratch

fe5) mLink online installer
O Grafics @ Guia Tecnica Robotica

@ Internet @ Makecode Microbit

e 2 Makewonder
® Linkat m mblock
# Ofimatica
@ wmicroblocks
© Preferéncies o

) mLink online installer

Programaci6
mLink start

D soivideo

fes) mink stop
@ Centre de control

Le) spike Lego

B A o @ Wappsto

Segueix els passos del teu sistema operatiu
per instal-lar-lo:

« Windows
Busca mLink al Company Portal i instal-la’l. Un

cop lainstal-lacié hagi finalitzat, apareixera
mLink al menu d’inici de Windows.

~
L

i

« Chromebook
Buscar mLink a la botiga d’extensions del
navegador Chrome i installa’l.

També pots accedir directament per I’enllag:

https://chromewebstore.google.com/detail/
mlink/jmmkbcfakiendpnceenfanaebjenjene

P Aplicacions ®
(-
y « ‘ ‘ mLink

mBlock hardware plugin

N
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PROGRAMA DES DE LORDINADOR

12 CONEIX L'ENTORN DE PROGRAMACIO

Obre mLink i accedeix a I’entorn de programacio en linia a través de I’enllag seqguent:
https://ide.mblock.cc/

A I’entorn de programacio podem distingir diferents arees:

1. Idioma 2. Objectes 3. Menu superior 4. Llenguatge de
‘ programacio
makeblock | mBlock &), @& Fitxer Se’nsel;!ol ublica- B Guiad'usuari W Programes d'exemple 88 Comentaris =*** Configuracié .
Audio
a o
e led
:
Mostra
@] 00 ... 9.Areade
m:]
| 68
= [ -m]
° [ =4 | @8 tocalanota @ durant te
EB augmenta la velocitat de I'audio un (@l
-
o
(]
¢ Connecta [} augmenlaelvolumunm% e
5. Transferencia 6. Connexid 7. Categories de 8. Blocs
del programa del robot blocs i extensions d’instruccions


https://ide.mblock.cc

Idioma: des d’aquesta cateqgoria es pot
modificar I'idioma i seleccionar que sigui en
catala.

Objectes: a la zona d’objectes podem
escollir quin és el que volem programar.
Clicant als dispositius, hi podem afegir els
robots de Makeblock i d’altres. Quan cliquem
a personatges o a fons, veurem unes
categories de blocs similars a Scratch.
mBlock ens permet fer una programacio
enllagant dispositius i personatges de

manera que podem interactuar amb
el personatge i el fons en funcié de la

programacio del dispositiu.

Menu superior: en aquest espai hi ha
configuracions generals de I’entorn que
permeten modificar-ne les caracteristiques i
també és des d’on es guarden els programes.
A més a més, hi ha disponibles programes
d’exemple.

Llenguatge de programacié: mBlock permet
fer la programacié mitjancant blocs grafics i
Python.

Transferéncia del programa: podem
treballar de dues maneres la transferéncia
del programa al dispositiu: en els modes
“carrega”i “en viu”. Quan tinguem
seleccionat “carrega”, desarem el programa
a la memoria del robot. Si treballem “en viu”,
cada vegada que interactuem amb I'aplicacié
(prement la bandera verda, tecles del teclat,
etc.) veurem el resultat de la programacio

al robot sense quedar-se desada a la seva
memoria.

Connexio del robot: aquest botd serveix per
connectar el robot al dispositiu (ordinador
o dispositiu mobil). El procés es pot fer
mitjancant un cable USB o per Bluetooth.

Categories de blocs d’extensions: aqui
trobarem categories noves amb blocs

que fan referéncia tant a dispositius com

a personatges. Per exemple, hi trobarem

els blocs d’instruccions referents als
components de mBot2, grafics de dades,
musica, serveis d’intelligéncia artificial, etc.

Blocs d’instruccions: en aquest espai hi

ha totes les instruccions de programacié
organitzades per cateqories. Es tracta d’'un
entorn basat en Scratch i aixo suposa que hi
ha categories comunes i algunes de noves,
adaptades al robot.

Area de treball: I'area de treball és la zona

on es crea el programa. S’han d’arrossegar
els blocs de les cateqgories fins a aquesta
zona i encaixar-los entre ells per muntar

els programes. Clicant al botd dret, podem
afeqir comentaris de la nostra programacio,
ordenar els blocs o exportar una imatge de la
composicié de blocs del programa.

©



PROGRAMA DES DE LORDINADOR

4.3 CONNECTA EL ROBOT

Engega el robot amb l'interruptor d’encesai
apagada situat al lateral esquerre del robot.
Utilitzant 'USB de CyberPi, connecta’l al teu
dispositiu.

Aquesta seria la teva interficie de programacio.
Assequra’t que tens seleccionada la categoria
de llenqguatge de programacioé correcte, és a dir,
“Blocs™.

Si no ho has fet abans, selecciona I'idioma de
’entorn de programacié des de laicona de

la bola del mén situada a la barra del menu
superior esquerre (disponible en catala).

makeblock |mBlock ®, @& Fitxer

Ayl = OB

udio

B B

6 .
Cesky led

Dansk

B B

Deutsch lostra

E‘ Espafiol m:]
J asor de

e g
wimen: OB
Dispositius | Personi .
Frangais
a -m]
‘ e . Sensors | [
~A

OB 3

Per defecte, la CyberPi és el dispositiu
seleccionat per treballar que apareix a I’entorn
de programacio.

Amb la CyperPi seleccionada, fes clic al botd
“Connecta” per connectar el robot a mBlock

5. Apareixera una finestra a la pantalla per
connectar el robot via USB. Tria USB i fes de nou
clic al boté “Connecta™.

N = e

)
@

&

Com f

dispositiu?

2rvir el

Canvia el mode ®
Carrega En viu

,
=)

Un cop finalitzada la connexié amb la CyberPi,
a 'apartat de dispositius apareixera la imatge

amb un cercle blau. El cercle blau indica que la
connexioé s’ha realitzat correctament.

CyberPi

10



PROGRAMA DES DE LORDINADOR

4.5 COMENCA A PROGRAMAR

2

La placa CyberPi incorpora tres programes
preestablerts que poden servir d’ajuda per
iniciar-se amb el robot.

Per accedir a aquests programes de
demostracid, obre CyberPi i amb I’'ajuda del
joystick desplaga’t fins a I'opcid de canviar el
programa, llavors has de prémer el boté A. Amb
el joystick trobaras els programes preestablerts.
Per obrir-ne un, prem el botdé B, i per tornar
enrere, el botd “Home” situat al lateral dret de
CyberPi.

= TRy

e e
2| cyberpi .
| O Restart g

& switch Program

Switch Program
(® Programi

Crea el primer programa dins I’entorn de
programacio de mBlock.

Arrossega el bloc “quan es cliqui bandera
verda® de la categoria Esdeveniments a la zona
de programacié. Sota aquest bloc afegeix-hi

el bloc “mostra tira de leds” de la categoria
LED.

[ s | (-]
e

Executa el programa clicant sobre el cercle
verd amb la icona de la bandera () sobre la
pestanya d’objectes i observa la tira de leds
de CyberPi.

1



PROGRAMA DES D'UN

5/ DESCARREGA L'APLICACIO

. Sitreballes des d’un dispositiu amb sistema operatiu d’IPad0S, pots descarregar ’aplicacio, mblock -
. Learn Coding, dins del seu entorn d’adquisicio .

Si treballes des d’un dispositiu mobil Android, pots descarregar I'aplicacié des de la Play Store’ :
. https://play.google.com/store/apps/details?id=com.makeblock.mblock&hl=es

: També pots accedir des del navegador del dispositiu a mblock.cc. Descarrega I'aplicacié al dispositiu

¢ isegueix els passos per installar-la.

Make with Code

One-stop coding platform tailored to coding education,
trusted by 20 million educators, and learners

Block-based coding editor Python coding editor

The best coding tool designed for
teaching STEAM =

- mBlock App
@ Get it on Google Play

GAMES

Codey basic

/l?


https://mblock.cc

PROGRAMA DES D'UNA TAULETA
5.2 CONEIX L'ENTORN DE PROGRAMACIO

: Obre I’'aplicacid i clica a “Coding”. Tot sequit, . Selecciona CyberPi de la llista de dispositius i
: crea un nou projecte, prement el simbol més . fes clic a laicona de verificacié de color blanc,
: %49 de color blau, situat a la part central. . situada a la part superior dreta de la pantalla.
b4 Biblioteca de objetos v

Disposit Dispositivos

Dibujar .
Todos = m ‘ [} -

.
Anim g -l

dey

= @ a2 @ A

startimmediately, create your first work

: Lentorn de programacié és similar al que s’ha
: explicat a 'apartat “Programa des de 'ordinador”
! (punt 4.2 d’aquest document).

1 2 3
= C 2
a0 : g
ondo aa mBot o
® Apari... Luz y Sonido
o enciende LED todos v en durante se
@ Luz.. Q n 9
o enciende LED todos v en
@® Accion O 6
o enciende LED todos v en rojo verde o azul e
® Sens...
Even... 20 tocanota Do4 v durante QRSP tiempos
= © suena con frecuencia ‘m Hz durante a seg 8
En vivo : :
Exten...
4 5
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O.

Menu: per anomenar i desar el programa.

Objectes: aqui pots seleccionar quin
personatge o robot vols programar i, també
pots connectar el robot al dispositiu.

Simbol “+”: clicant a laicona “+” pots
afeqir els robots de Makeblock i d’altres.

Categories de blocs d’extensions: aqui
trobaras categories noves amb blocs
que fan referéncia tant a dispositius
com a personatges. Per exemple, hi
trobaras els blocs d’instruccions
referents als components del Codey
Rocky, grafics de dades, musica, serveis
d’intelligéncia artificial, etc.

Blocs d’instruccions: en aquest espai hi

ha totes les instruccions de programacié
organitzades per cateqgories. Es tracta d’'un
entorn basat en I'Scratch i aix0 suposa que

hi ha categories comunes i algunes de noves,

adaptades al robot.

Zona de programacio: aqui és on
s’arrosseguen els blocs per fer les
seqléncies d’ordres.

Transferéncia del programa: pots treballar
de dues maneres la transferéncia del
programa al dispositiu: en els modes
“carrega” i “en viu”. Quan tinquis seleccionat
“carrega”, es desara el programa a la
memoria del robot. Si treballes “en viu”, cada
vegada que interactues amb I'aplicacié
(prement la bandera verda, tecles del teclat,
etc.), veuras el resultat de la programacié al
robot sense quedar-se desada a la seva
memoria.

Carrega: aquest botd serveix per carregar el
programa al robot perqué aquest I'executi.

_\
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PROGRAMA DES D'UNA TAULETA
5.3 CONNIECTA EL ROBOT

Asseqgura’t de tenir habilitada I'opcié de Bluetooth a la tauleta digital.

Pots connectar CyberPi prement sobre el dibuix de la icona en vermell de la part superior de la
pantalla, al costat del dibuix de CyberPi. Recorda que CyberPi ha d’estar engegada, pots col-locar-la
sobre la placa d’extensié mBot2 que té una bateria incorporada.

X Untitied

Apropa CyberPi a la tauleta

Bring your mobile device near the robot. Bluetooth will Q
connect automatically.

X

O

Connecting...

Veuras que ha canviat la icona de Bluetooth perque esta vinculat.

15



0.5 COMENCGA A PROGRAMAR

i Treballant en el mode “En viu”, arrossega el bloc de la bandera verda “cuando clic en” que
i trobaras a la categoria Eventos i el bloc de la tira de leds “muestra” que trobaras a la categoria
. LED. Prem la bandera verda de la part inferior dreta i observa el resultat.

X Untitled

R Audio
i Lep

———

i Panta... @B muestra |

g Detec...

L2 sens..

16



TATREVEIXES

AMB ELS REPTES?

NIVELL |

FES QUE APAREGUI UN MISSATGE A LA PANTALLA: “HOLA, MON!*

Selecciona CyberPi a “Dispositius” i
connecta-la. Has de veure que apareix un
punt blau al costat del dibuix de CyberPi:

El programa comencgara amb el bloc que es
troba a la categoria Esdeveniment: “quan es
cliqui bandera verda®:

—

~ )

Arrossega’l sota el bloc que inicia
I’esdeveniment. Clica al cercle blanc del bloc
del color de pinzell per modificar el color al
teu gust (has de tenir en compte que el fons
de la pantalla de CyberPi és de color negre).
Clica i connecta el bloc “escriu (makeblock)”

OB escriu makeblock

' Hi ha multiples solucions, una és:

~

estableix el color del pinzell a ‘

£ o
OB elled tot  mosta ‘

Canvia el mode de programacioé =
a “En viu®. k J

Canvia el mode ®

&? Desconnecta )

‘ Sota aquest bloc, Clica el bloc “estableix

el color del pinzell a ()” que trobaras a la
categoria Mostra:

o8 estableix el color del pinzell a '

Canvia el text a Hola, mdn! clicant
sobre aquest espai.

Per finalitzar, clica i arrossega al final de la
pila de programacio (els blocs que formen el
programa) el bloc “el led (tot) mostra ()” que
es troba a la categoria LED:

BB eclled tot  mostra Q

17



NIVELL Il
EL ROBOT MBOT2 GIRA A L’ESQUERRA | A LA DRETA | EL PANDA, TAMBE!

mBlock permet treballar la programacié incloent I’entorn virtual (la pantalla de = pesonages rone
’ordinador) a I'entorn real (el robot mBot2). En prémer les tecles dreta i esquerra, = ea

£ . . . . %,
tant el robot mBot2 com I'os panda giraran cap a la mateixa direccio. o .2

El mode de programacié ha d’estar seleccionat *En viu®.:

Realitzaran dos programes, un per al dispositiu (quan inicies mBlock apareix per defecte CyberPi,
en el nostre cas sera mBot2) i un altre per al personatge, el Panda que apareix per defecte a
mBlock (Panda).

Clica a la “x™ del quadrat on apareix CyberPi per eliminar aquest dispositiu i afegeix el dispositiu
mBot2 clicant a “Afegeix®.

a Galeria de dispositius

. 2 [ -] r i
/i a £ * m “ [ a0} Di Personatges Fons
éi [ T |

mBot Neo mBot2 CyberPi xLight mBot Mega Codey
Desenvolupadors: Per Desenvalupadors: Per Desenvolupadors: Per Desenvolupadors: Per Desenvolupadors: Per Desenvolupadors: Per .
3 & oA
== e - = & '~ § )
oo ole |
. R & ‘ -
- ) NP :
Neuron mBot mBot Ranger Bluetooth Contr... MotionBlock Halocode
Desenvolupadors: Per Desenvolupadors: Per Desenvolupadors: Per Desenvalupadors: Per Desenvolupadors: Per Desenvolupadors: Per

- — — - a o —

2nvolupador de mBlock per a desbloguejar més potencial Cancella D'acord

Comencem amb la programacié de mBot2. Clica a la pestanya

“Dispositius®. Arrossega el bloc que trobaras a Esdeveniments P —

“quan es premi la tecla espai®: ( = — ‘
|

Clica sobre la fletxa blanca i selecciona fletxa esquerra. e
Arrossega una altra vegada el bloc i selecciona fletxa dreta del
desplegable.

Dins la categoria Xassis mBot, arrossega i colloca’l sota el bloc
que hi ha a l’area de treball “gira a I’esquerra 90° fins a

acabar”: & giraa l'esquerra v @’ﬂnsancabar

Canvia la direccidé segons esta en cadascun dels 2 blocs
d’esdeveniment.

18



‘ Clicai arrossega sota el bloc de girar, el bloc “difon message”

que trobaras a Esdeveniments: N

Clica a la fletxa i crea un missatge nou amb el nom dreta o
esquerra, segons siqui el gir. Fes el mateix per a I’altre cas
en prémer la tecla de direccié dreta o esquerra.

Ha de quedar de la seglient manera:

Una possible solucié del programa del robot de mBot2 és: “Dispositius®:

makeblock | mBlock @, @ Fitxer | Sense ttol @ Desa - Fitxer local 1 Guisdusuari W Programes d'exemple ® Comentaris *+» Configuracié .
-] : Python
o
&% giraa ladretaw @ ° fins a acabar

o
Mostra

- o

L] 00

Personatges  Fons

_— . el <% giraa l'esquerra v @ ° fins a acabar
° C D %

Enviu

g
000

Per programar el personatge, clica a la pestanya “Personatges®.
A “Personatges” “Panda®, a la part inferior pots canviar la mida de 100 a 300.

També veuras el botd *Vestits®. Clica-hi, duplica el primer vestit i capgira’l horitzontalment. Pots
canviar el nom dels vestits a un nom que siqui més facil d’identificar.

makeblock |mBlock @, @ Fitrer | Ei7 & Desa n Bl Guiadusuari W Programes d'exemple @

B e
R . B 5 o e T

Bk
F
o | O »
4 ®
C 00
S b
Dispositius | Personat, Fons
7/ (@]
B Personatae
Panda ()
—
e

300 2
Mostra

°
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‘ Arrossega aquests blocs a 'area de treball:

Esdeveniments: Aspecte:

i .

N

[: canvia al vestit costumel

. Una possible solucio del programa del personatge del panda és:

“Personatges™:

B Guiad'usuari W Programes d'exemple @ Comentaris ** Configuracis|

dves QY dwort @) +

[ ]
g
&

o X 12X

canvia al vestit dreta v

i
£
£
3

Dispositius Fons

B Personatge
g &

canvia al vestit esquerra v

canviaelfonsa backdropl ¥

canviaalfons backdropl v iespera

augmenta lamida en ()

etaiaelamida ot QD) % (

# Vestits

e etecte et o0 @)

-]
(>




6] VBoT2

NIVELL Il
PROGRAMANT EL JOYSTICK

Fes un programa en qué mBot2 engequi els leds de diferents colors i es desplaci quan es faci servir
el joystick en cada una de les direccions: endavant, endarrere, esquerra i dreta.

Pots utilitzar els blocs de les categories seqlents:

. Esdeveniments:

. Control: eV
( 10 )

‘ Xassis mBot2:
. .% mou endavant W m cm v fins a acabar

% giraa  l'esquerra W @ ° fins a acabar

OB eclled tot ® mostra O

D oo (I

@ B apagaelled tot »
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POSSIBLES SOLUCIONS

NIVELL i
PROGRAMANT EL JOYSTICK

Per fer el programa, utilitza quatre blocs d’esdeveniment, un per a cada direccié del joystick.
Encén els leds d’un color i afegeix-hi el bloc de moviment del robot amb una distancia
determinada. En els esdeveniments de gir, afegeix-hi el bloc de repeticid, modifica el nombre de
vegades iincorpora a dins el bloc on apareixen els cinc leds en fila. Pots modificar els colors i
’encesa i apagada per simular que la tira es converteix en un intermitent. Per acabar, usa el bloc
de gir un determinat nombre de graus.

a3
mou  endavant W @ cm W fins a acabar go mou  enrere W @ cm v fins a acabar

apagaelled tot W OB  apagaelled tot w

@B apagaelled tot W @B apagaclled tot ®

.% giraa l'esquerra W @ ° fins a acabar .i‘) giraa ladreta w @ ° fins a acabar

. ______________________________________________________________________________________________|
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CONSELLS DIE SEGURETAT

@ SEGURETAT I US

Utilitza el robot amb I'alumnat de I'’edat recomanada. Els infants han d’usar el robot
sota la supervisié d’un adult.

No deixis el robot als marges de superficies elevades per evitar danys en cas de
caigudes.

Manipula les peces i els sensors del robot amb cura per evitar danys.

Explica bé als alumnes que han d’evitar connectar components als ports d’entrada
de la placa si no es té el coneixement de com fer-ho correctament (ubicacio i
funcionalitat del connector). En cas de dubte, han de preguntar al docent com
poden fer-ho.

El temps de muntatge de mBot2 és d’aproximadament 30 minuts.

No forcis les peces durant el muntatge. El xassis és d’alumini i cal evitar collar molt
fort els cargols per no malmetre els materials.

La carcassa de la placa d’extensio és fixa i no s’ha de manipular ni obrir-la.

Recorda que cal apagar I'interruptor quan no s’utilitzi el robot durant un temps
llarg.

N
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@® MANTENIMENT

Es important actualitzar de forma periddica els robots. Per poder actualitzar el
robot de mBot2 s’ha de fer clic a “Configuracio”, dins I'apartat del dispositiu, i
llavors a “Actualitzar firmware”.

L Personatges Fons. i Personatges Fons
Q - D hctualitzacié del firmware

@ @ Estableix el nom del servidor

- Configura el Wi-Fi

Guarda el robot en un lloc seqgur, no I’exposis a un ambient humit o d’altes
temperatures per evitar danys.

La capsa pot servir per guardar el robot muntat. Pots desfer-te de les bosses
antiestatiques dels components.

El joc conté més cargols dels necessaris, guarda els que sobren dels robots.

Desa el tornavis en un lloc segur i controlat.

© BATERIA | CARREGA
: Utilitza 'adaptador recomanat (5V/2A) per carregar el robot.

Procura carregar el robot habitualment encara que no s’utilitzi. Si no es carrega
durant tres mesos, la bateria es pot fer malbé.

Finangat per COBERNG Plan de Recuperacién, | |
la Unié Europea [ DE ESPANA Transformacién M Next Generation
NextGenerationEU A N Yy Resiliencia [ | Catalunya
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CATEGORIES DE PROGRAMACIO

En aquest annex t’expliquem en detall les diverses cateqgories de programacio i et
mostrem els seus corresponents blocs d’instruccions.

Categories de blocs de CyberPi:

Audio: blocs de programacié per reproduir sons,
tocar notes musicals i controlar o modificar els
sons i el volum.

LED: blocs de programacié per encendre o
apagar els leds de diferents colors, per generar

efectes a través de la llum (rotacio de leds,
brillantor o Us de la tira de llums RGB).

OB toca eiw
OB esableixlavelocitade tiudioal () %

B reprodueix I'animaci6 de leds arc de Sant Marti v fins al final

a

comenga l'enregistrament

g

velocitat de l'audio

EB mostra -

g

comenga l'enregistrament

augmenta el volum un ° %

B rota o leds a ladreta

1

[-m:] atura l'enregistrament

estableix el volum al o %

OB elled tot® mostra( ) durant o s

s

toca I'enregistrament fins acabar B  volum (%)

700 IR :
I OB wamsos @@ Heo @@ : EB elled totw mostra( )

i

5 H .
T8 wcatonon @) dun QP wmes CB wamsos @ w : OB elled totv mostraR @ G o B . durant . s

B o — OB awratots els sons : BB elled tot® mostraR @ G . B ‘

=] augmenta la velocitat de 'audio un o %

I8 augmenta la brillandor del led un . %

BB estableix la brillantor al @ %

@B brillantor del led (%)

B apagaelled totw
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Mostra: blocs de programacié per mostrar text Sensor de moviment: blocs de programacié
a la pantalla i representar grafics de dades o i que utilitzen la informacié que prove del
taules. També disposa d’opcions per definir : giroscopiiaccelerometre de CyberPi.

les caracteristiques del dibuix que es realitza
(mida, color del llapis, etc.).

@B escriu makeblock

EEE N NE Er it s man S Sl potita @ : gB onaamunt ¥  detectat?

OB inclinat endavant % 2

-] mostra l'etiqueta 1w makeblock  JEY centrede lapantalla ® per petita ® pixel

intensitat de la sacsejada

I

-] mostra l'etiqueta 1w makeblock JEY centrede lapantalla ® per petita ® pixel

OB direcci6 de I'ona (°)

0] mostra l'etiqueta 1w makeblock JNERH o y: o per petita ®  pixel

| . =

-m:] grafic de linies, defincix espaiat a ° pixels

: -] grafic de barres, afegeix dades e

-H ] taula, introdueix alafila 1% ,columna 1w

g8 velocitat angular en I'eix xw ()
-0 ] estableix el color del pinzell a vermell verd blau @

OB anglede inclinat endavant w  (°)

g8 acceleraci6 (m/s?) xw del sensor de moviment

OB  angle rotat en I'eix xe (©

-l ] restableix l'angle rotat a I'eix

aB restableix l'angle de guinyada
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Sensors: blocs de programacio variats de
CyberPi com el joystick, botons, volum, estat de
la bateria, servidor, llum ambiental, crondmetre,
tc.

@

-l ] comptador de la palanca de control mig premut ¥

OB restableix el comptador de la palanca de control mig premut ¥

OB  shapremutelboté A w ?

-l ] nombre de pressions al botd Aw

-0 restableix el nombre de pressions al boté Aw

OB volum

intensitat de la llum ambiental

OB  crondmetre(s)

-l:] reinicia el crondmetre

BB  nom del servidor

M} nivell de la bateria (%) W

BB competiciba escenari automitic W

LAN: blocs de programacié per connectar
CyberPi a una xarxa d’area local o LAN.

[+ ] emet el missatge amb valor ° a la xarxa

OB enrebre emes a la xarxa

OB rebutel valor emés a la xarxa

OB estableix el canal LAN a 6 (predeterminat) W

IA: blocs de programacioé referents a la
funcionalitat d’intelligéncia artificial quan
CyberPi esta connectat a una xarxa wifi.

password J

N
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loT: blocs de programacioé referents a la
funcionalitat d’internet de les coses quan
CyberPi esta connectat a una xarxa Wi-Fi.

ssid | password }

Esdeveniments: blocs de programacié que
serveix per inicialitzar els programes. Es
colloquen a I'inici d’aquests i determinen
com s’executara el programa que s’encaixa a
continuacio (a través d’un botd, mitjangant la
bandera verda, etc.).




Control: blocs de programacié que permeten
controlar els programes a través repeticions o
condicions. En aquesta categoria també hi ha
blocs que ajuden a modificar els temps dels
programes i a aturar un o tots els programes
que estan en marxa.

4 y - > a
| [ cyberpi.console.print("hello world") N . ‘

Variables: aquesta categoria serveix per
generar variables. Les variables sén blocs
que permeten emmagatzemar valors

numeérics o cadenes de text dins les
programacions.

Crea una variable

Crea una llista

Els Meus Blocs: aquesta caracteristica permet
crear blocs propis.

Crea un bloc

Operadors: blocs de programacié que fan
referéncia a operacions matematiques.
Permeten crear fé6rmules per automatitzar

els programes. A més a més, també hi ha
instruccions per treballar I'atzar o la deteccié
de paraules o lletres dins d’un programa, entre
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Categories de blocs de mBot2:

Xassis mBot2: blocs de programacié que fan referéncia als motors del robot (direccié de moviment,
angle de qir, velocitat, etc.).

% mou endavant ® a a revolucions/minut

% mou endavant ¥ @ cm ¥ fins a acabar

0 giraa l'esquerra W @ ° fins a acabar

el motor amb codificaro roda esquerra (EM1) w o giraa e velocitat de rotacié (revolucions/minut) ¥  durant o s

el motor codificador roda esquerra (EM1) W% .) giraa o velocitat de rotacié (revolucions/minut)

% el motor amb codificador roda esquerra (EM1) w l) gira @ L

% encoder motor EM1 ™) rotates at @ RPM, encoder motor EM2 ™) rotates at @ RPM

% el motor amb codificador EM1 M) gira amb una poténcia del @ %ilEM2 ) al @ %

% atura el motor amb codificador tot w

% ') velocitat de rotacié (revolucions/minut) v del motor amb codificador (1)EM1 w»

.% angle girat (°) del motor amb codificador (HEM1 v )
% reestableix l'angle girat pel motor amb codificador (1) EM1 w» .)
% bloqueig automatic del motor amb codificador (DEMI1 w habilita »

% calibrate w chassis parameters
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Port d’extensié mBot2: blocs de programacié que fan referéncia a aquells components que es
poden connectar al port d’extensié de mBot2, com components de mBuild de Makeblock. Es poden
trobar motors, servomotors, tires LED, etc.

.% el motor  tot ¥ gira amb una poténcia de fins al ° % '% elled tot v delatiradeleds tot ¥  mostra vermell: @ verd: o blau: °

latiradeleds tot v g leds amb un cicle @
ooy estableix la poténcia del motor M1 al @ % i Ia del motor M2 al @ % ) b o
.% elled tot ® de la tira de leds tot ®  s'apaga
&% potencia(%) de gir del motor OHM1 »
ey augmenta la brillantor de Ia tira de leds wv w @Y

I% atura el motor tot w

,% estableix la brillantor de la tira de leds tot v al @ %

l% estableix I'angle del servo ot v a o &

& brillantor (B delatiradeleds  (1)S1 v
ooy

=) incrementa 'angle del servo tot ¢ en o g

% esta el pin (1)S1 w  alnivell alt?

,% estableix l'angle dels servos a S1 o h
&%  lecuradigialdelpin  (1)S1 w

oo’y , -
% angle (%) actual del servo 1St w f=) lectura de voltatge (V) del pin (1Sl »

'% escriu el valor digital o alpin  tot ¥
.% angle d'alliberament del servo tot w

,g escriu analdgicam al pin tot ¢ . cicle ocupat Q %. freqiiéncia 2000 v Hz

_-p el servor  tot @ torna a la posicié zero

,% latiradeleds tot estableix el color del led ot v af
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8 | ANNEX

Sensor d’ultrasons 2: blocs de programacioé
referents al sensor de distancia per
ultrasons que inclou mBot2. A més de
mesurar la distancia també incorpora dos

leds de color blau que es pot controlar
mitjangant la programacio.

E ultrasonic 2 1w : fora de rang?

E ultrasonic 2 1w : estableix la brillantor de la llum ambiental tot w al e %
e ultrasonic 2 1w : augmenta la brillantor de la llum ambiental tot ¥ un Q %
E ultrasonic 2 1w : brillantor de la llum ambiental 1w

9 ultrasonic 2 1w : apaga la llum ambiental tot »

9 ultrasonic 2 1w : mostra I'emoci6 enespera W

Extensions: a extensions es troben aquelles
que fan referéncia al personatgeii al
dispositiu (CyberPii mBot2):

Sensor Quad RGB: blocs de programacié que
fan referéncia al potent sensor quadruple RGB
de color que inclou mBot2. Entre altres
opcions, es pot calibrar cadascun dels sensors.

)  sensorrgbquad 1w cestats(0-3) i W deLl,RI

BE) enorrgbquad 1w clests  lmiav & (000000 v 2
) sensorrgbquad 1w estams(0-15)  linia w
E) msonda ()R2 v delsensorquadRGB 1w  hadetectat linia w ?

) msonda (HR2 v delsensorqudRGB 1w hadetectar valor vermell de lobjecte w7

E)  desviaci6 del sensor quad RBG 1v  (-100~100)

B cscmorgbquad 1w estableix cl color de Ia llum de farciment del seguiment de linia a verd w

B  cisensorqudRGB 1w apagalallum de farciment

)  clsensormbquad 1w defineixel coloraR ° G ° B ° amb una tolerncia de @

B} es calibrael sensor quad rgb 1w

(=] estableix el mode de detecci6 de color a Estindard w
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