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1. Introducciéon

Makeblock cuenta con una diversa gama de programas disenados para interactuar con sus
dispositivos, dentro de estos se encuentran aplicaciones (Apps) para dispositivos portéatiles
las cuales son descargables sin costo a través de alguna App Store. Ademés, un software
para computadores, mBlock, en el cual se pueden programar en mayor detalle los diferentes
robots. Todas los software de Makeblock vienen localizados en varios idiomas diferentes, los
cuales incluyen espanol e inglés.

2. mBlock

mBlock es un software desarrollado en base a Scratch [I] y Arduino [2] para la pro-
gramacion de diversos robots producidos por Makeblock, este se puede descargar de forma
gratuita a través de la pagina de http://learn.makeblock.com/en/software/. Un deta-
llado manual con todas las instrucciones de instalacion, mayor detalle de algunos bloques y
un ejemplo de uso de este software puede ser encontrado en http://download.makeblock.
com/mblock/docs/getting-started-with-mblock.pdf

2.1. Requerimientos de sistema

= Sistema operativo: MAC 0S x64, Windows XP x64 y superiores, Chrome 0S,Linux x86.

= Espacio en memoria: 463MB disponibles.

2.2. Interfaz

La interfaz inicia en un modo donde se presentan dos secciones principales, una en donde
se puede trabajar con sprites de imagenes y otra que es la base de la programacién por
bloques, basada de Scratch. Ademés de esto, existe la opcion de abrir una ventana en donde
se muestra el codigo Arduino que hay por detras de cada bloque de Scratch, con la posibilidad
de editar dicho codigo de forma directo en el IDE (entorno de desarollo integrado) de Arduino.


http://learn.makeblock.com/en/software/
http://download.makeblock.com/mblock/docs/getting-started-with-mblock.pdf
http://download.makeblock.com/mblock/docs/getting-started-with-mblock.pdf
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(a) Pantalla de inicio (b) Codigo Arduino

Figura 1: mBlock Software

Al momento de utilizar alguno de los dispositivos de Makeblock, se puede seleccionar
alguna de las opciones mostradas en la Figura 2 para especificar el tipo de conexiéon y robot
utilizado.

(a) Seleccion conexion. Disponibles: Serial Port, (b) Seleccion dispositivo. Disponibles: Starter/Ulti-
Bluetooth, 2.4G Serial y Network mate, Me Uno Shield, mCore, Auriga, Ultimate 2.0
y MegaPi Pro

Figura 2: Ejemplo de conexion a través del puerto serial COM3 con un mRanger (Auriga)

2.3. Programacioén

mBlock soporta un estilo de programacion de forma nativa y este corresponde al basado
en Scratch, ademas cuenta con la opcién de extender la edicion de programas a el escribir
directamente el codigo de estos, esto a través de una portabilidad mBlock-IDE Arduino.

La primera modalidad de programacion a corresponde a la basada en bloques. Para el
uso de esta se tiene una variedad de bloques dentro de la seccion Script del programa,
como se puede ver en la Figura 3 (a), estos tienen diversas formas y colores los que se
encuentran asociados a su funcion. El procedimiento para desarrollar un programa para los
robots consiste en el seleccionar bloques de la lista, después arrastrarlos con el cursor hasta el



espacio vacio adyacente y luego unirlos entre ellos usando su naturaleza de rompecabezas. De
esta manera, se pueden ir agregando diferentes funciones (bloques) a lo que seré el programa
a probar en el robot. Para que estas sean ejecutables deben estar unidas a un bloque central
llamado Arduino Program o <inserte robot> Program (en el caso de la Figura 3 (b) se
utiliza un mBot, i.e. se utiliza mBot Program). La seleccién de este bloque central esta
asociada a que tipo de bloques se quiere ocupar, si aquellos en terminologia de Makeblock o
su equivalente en Arduino.
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(a) Seccion Script, con los bloques para programar. (b) Codigo Arduino correspondiente a los bloques
Animacién del proceso disponible en https://goo.| del programa
gl/HNQfFc

Figura 3: Dinamica de programacion.

Este método de programacion basado en bloques esta disenado para ser intuitivo y amiga-
ble para un usuario con poca o nula experiencia en el mundo de la programacién. En cuanto
a la funcionalidad, los bloques presentes en el programa abarcan a cabalidad las funciones
basicas asociadas a los sensores y actuadores presentes en cada robot de Makeblock. Con
esto se pueden desarrollar tantos algoritmos como se desee.

La segunda modalidad, consiste en programar en el IDE de Arduino haciendo uso de
la portabilidad presentada en la Figura 3 (b). Esto implica el escribir cédigo compatible
con los microcontroladores presentes en los robots, dicho cédigo debe estar escrito ya sea
en el lenguaje propio de Arduino o en lenguaje C. Para poder programar los dispositivos
de Makeblock existen una serie de librerias con funciones creadas para utilizar los diferentes
sensores y actuadores de los robots. Como se puede ver en la Figura 4, existe una amplia
variedad de librerias para Arduino para hacer uso de las funcionalidades de los robots. La
documentacion de como utilizar estas librerfas se encuentra distribuida a lo largo de las
paginas de Makeblock, en estas se encuentra un compilado de las librerias el cual incluye
los constructos y definiciones de las estructuras de funciones en http://learn.makeblock.
com/Makeblock-library-for-Arduino/index.html. De forma complementaria, en http:
//learn.makeblock.com/en/| se encuentra informacién acerca de los esquematicos, modo
de conexion y ejemplos en Arduino de algunos médulos electronicos y tarjetas de Makeblock
(ver ejemplo en la Figura 5).


https://goo.gl/HNQfFc
https://goo.gl/HNQfFc
http://learn.makeblock.com/Makeblock-library-for-Arduino/index.html
http://learn.makeblock.com/Makeblock-library-for-Arduino/index.html
http://learn.makeblock.com/en/
http://learn.makeblock.com/en/
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#include <SoftwareSerial.h>

¢include <MeMcore.h>

MeDCMotor motor_9(9);
MeDCMotor motor_10(10);

void move (int direction, int speed)
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Figura 4: Librerias de Makeblock
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Para complementar la experiencia del usuario y la funcién educativa de este programa,
existen libros (3 en inglés y 1 en espanol) [6] que explican el razonamiento y proceso detras
de la creaciéon de un algoritmo con el software. Estos estan disenados para convertirse en
los libros guias de cursos de nivel escolar y estan disponibles en http://www.mblock.cc/
edu/, con la excepcion del 4" que proviene de la seccion de Espana de Makeblock (https:
//www .makeblock.es/soporte/robot-mbot/). Por otro lado, Makeblock cuenta con una
plataforma de soporte activo a través de su foro de consultas, en http://forum.makeblock.
com/|, y por medio de la seccién de preguntas en cada uno de sus productos en la tienda.
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Figura 6: Libros gratuitos de Makeblock
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http://www.mblock.cc/edu/
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Technical specifications Pin definition

The port of Me Potentiometer has three pins, and theirfunctions are s follows
« Operating voltage: 5V DC

 Maximum current 30 mA. No. Pin Function

* Rated power. 0.1W i

 Roation angle: 280° 1 GND Grounding

» Total resistance: 10 KO 2 vce Power supply
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(a) Presentacion del modulo y especificaciones (b) Funcién y mapeo de pines
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Wiring mode Guide to programming
« Arciuno programming

 Connecting with RJ25 If you use Arcuino to write a program, the library Makeblock-Library-master should be invoked to control and read the output vaue of Me Potentiometer.

Since the port of Me Potentiometer has biack ID, youneed to connect the port with biack ID on Makeblock Orion when using RJ25 port. Taking Makeblock Orion = -
as example, you can connect to ports No. 6, 7, and 8 as follows: pimb e A
#include (Hire.h>

#include <SoftwareSerial. h>

NePotentiometer myPotentiometer (FORT 6)
void setup()

Serial. begin(J00);

void  loop()

« Gonnecting with Dupont wire

When the Dupont wire Is used to connect the module to the Arduino UNO Baseboard, its AOP pin should be connected to analog pin as follows: Serial. print("Potentionete
Serial. println(ayPotent ionet
delay (100);

Me Potentiometer Function List

\ Fanctionname I Fancion \
[ MePotentiometer(uintat port) Selecta port |
[ int16_tread() | Read the output value of potentiometer (0~980) |

(¢) Modo de conexion a tarjeta (d) Ejemplo de codigo y funcién asociada
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Figura 5: Documentacion modulo electronico MePotentiometer



2.4. Consideraciones

Debido al modo de funcionamiento del software, es posible que el usuario tenga compli-
caciones con algunos aspectos. Aquellos que amenazan el correcto funcionamiento son los
relacionados a permisos y compatibilidad de programas, para evitar esto se han de tener las
siguientes consideraciones:

» El software mBlock DEBE ser ejecutado en Modo Administrador, para que no presente
problemas la portabilidad con Arduino.

= El PC debe tener una version de Java compatible con la de 32bit. A pesar de esto,
puede que sea necesario reemplazar la version de Arduino embebida en el progra-
ma mBlock, para esto basta con realizar una copia de la carpeta portable ubicada
en C:\Program Files (x86)\mBlock\Arduino y pegarla en la nueva carpeta de Ar-
duino que se instale. Otra opciéon corresponde a agregar el paquete de liberias make-
block a la carpeta de librerias de Arduino, de manera que termine existiendo la ruta
Arduino\libraries\makeblock\src.

3. Aplicaciones para dispositivos portatiles

Makeblock cuenta con dos aplicaciones para dispositivos portatiles, estas son Makeblock
y mBot. La primera es la aplicaciéon principal de la empresa, la cual sirve para conectarse
a través de Bluetooth con los diferentes robots, por esto requieren estar a una distancia
prudente tal que haya conexiéon. Con esta se pueden enviar instrucciones y programar algunos
algoritmos para que los robot los ejecuten. La segunda corresponde a una App desarrollada
con el proposito de ensenar cdmo programar a los ninos, esta es utilizable solo con el modelo
inicial de Makeblock mBot.

3.1. Makeblock App

Esta aplicacion tiene como objetivo principal el servir como nexo entre el usuario y los
diferentes robots de la empresa.

3.1.1. Requerimientos de sistema

» Sistema operativo: iPhone4S/iPad 3 o superior, 1i0S 9.0 o superior, Android 4.3 o
superior.

= Espacio en memoria: 122MB disponibles.



3.1.2. Interfaz

La aplicacion parte con una pantalla de sincronizacion con el robot, con la que posterior-
mente se abre un menu de aplicaciones de acuerdo al robot detectado. Una vez dentro del
ment, se presenta una gama de aplicaciones pre-programadas para hacer un uso demostra-
tivo de las capacidades de cada modelo (ver Figura 7 (a)). En la Figura 7 (b) se muestra la
interfaz correspondiente al menu Crear de la App, en este se cuenta con modulos que estan
programados para hacer uso de los sensores y actuadores del robot en uso.

i Disefia JE) Manual %
Proyectos Oficiales

Explorador de Marte Dibujar y ejecutar Barra de colores

(a) Ment para modelos dentro de la aplicacion (b) Ment Crear, aplicacion diseniable

Figura 7: Interfaz Makeblock App

3.1.3. Programacién

Al ser seleccionados, la mayoria de los modulos dentro del ment Crear tienen la opcién
para abrir su Cédigo (Figura 8 (a)). Al abrir el codigo se entra en una interfaz como la
mostrada en la Figura 8 (b), en donde se tiene un men a la izquierda en el cual se encuentran
bloques de mBlock para la programaciéon del modulo. Un ejemplo del ment y el uso de estos
bloques se puede ver en (¢) y (d) de la Figura 7. De forma analoga a lo que es la programacion
en el software para PC, todos los bloques seleccionados deben estar unidos entre si y bajo
alguna directriz inicial que los active, como lo es el bloque al presionar tecla.
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Figura 8: Interfaces y mentus para programar en la App

3.1.4. Consideraciones

» Kl funcionamiento de esta aplicacion esta sujeto a la senal Bluetooth utilizada, es decir,
tiene una distancia maxima de operacion dependiente del modelo de robot y celular
utilizado. En la actualidad, la mayoria de los productos Makeblock cuenta con un
modulo Bluetooth de 100m de alcance al aire libre.

= En condiciones normales la App no presenta niveles de lag apreciable que puedan
afectar la experiencia del usuario.

= A veces las instrucciones de giro se interpretan de forma intercambiada, es decir, se
confunde (—) por () y viceversa.

3.2. mBot App

La aplicacion mBot tiene como objetivo el ensenar a ninos de forma didactica el como
programar, particularmente el robot mBot.
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Figura 9: Interfaz mBot App

3.2.1. Requerimientos de sistema

= Sistema operativo: iPhone4S/iPad 3 o superior, i0S 9.0 o superior, Android 4.3 o
superior.

= Espacio en memoria: 110MB disponibles.

3.2.2. Interfaz

La aplicacion inicia con una pantalla de sincronizacion con el robot (Figura 9 (a)), con
la que posteriormente se abre un mentu con los modos principales de la App (Figura 9(b)).
El modo Crear consiste en una interfaz para programar en bloques, equivalente a la de la
App principal de Makeblock, mostrada en la Figura 8. Por otro lado, el modo Historia
presenta una serie de etapas para que el usuario vaya superando, estas se van desbloqueando
a medida que el usuario va completando las misiones previas (Figura 9(c)). Dentro de estas
etapas existe una interaccion activa con el usuario para guiarlo a través de la aplicacion,
como se puede ver en la (Figura 9(d)).
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Figura 10: Programaciéon en modo historia

3.2.3. Programacion

El formato de corresponde al mismo de los otros software de Makeblock y corresponde a
la programaciéon por bloques, es accesible de forma directa a través del modo Crear. El cdmo
utilizar los bloques para la programacion corresponde al foco principal del modo Historia,
y al de la App en general. Es en este modo en que se ensena al usuario, a través de etapas
como la mostrada en la Figura 10, los fundamentos de la programacion y el uso de bloques
para construirla.

Esta modalidad ha sido desarrollada con un estilo visual que resulte lo mas llamativo y
amigable para ninos de edad escolar.

4. Referencias

Referencias

[1] Scratch, software con propositos educativos. Proyecto del grupo Lifelong Kindergarten
del MIT Media Lab. Disponible en:
https://scratch.mit.edu/

[2] Arduino, plataforma electronica open-source disenada para el desarrollo de diversos pro-
yectos interactivos. Disponible en:
https://www.arduino.cc/
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