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El controlador Crumble

Crumble es un controlador electrénico programable y facil de usar. Te permite
realizar proyectos tecnolégicos de una forma répida y eficaz.

Crumble almacena los programas que controlaran todos tus proyectos de
robodtica. En él puedes conectar luces, sensores 0 motores y dar vida e
inteligencia a todas tus ideas.

Esta dividido en diferentes partes, organizadas segun lo que puedes conectar
en ellas:

Conexidn microUSB con el ordenador

Salida de alimentacidn
(voltaje aplicado a la entrada)

Entrada de alimentacidn
(ded5a55V)

Bus serie digital

Entradas y salidas digitales
Entradas analdgicas

Entradas y salidas digitales
Entradas analdgicas

Salida motor 1 . Salida motor 2

-o:_OQ

CRUMBLE

Roboética educativa con Crumble

El ecosistema Crumble estd compuesto por numerosos productos y Kits
educativos. Estos son los mas importantes:

Crumble Junior MiiBot

ecnologia @9, CrumbleBot XL
ot

ica
Crumble

Crumble Cocodrilos Plus CrumbleBot XL

=8 Cocodrio
= SSECSE s

Estos kits incluyen componentes electronicos de alta calidad. Aun asi no son
irrompibles: utilizalos adecuadamente y con el mayor cuidado posible.
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Coémo descargar el software Crumble

Crumble necesita un entorno de Paletas Enviar programa
programacion que deberas instalar ; )
. >m
en tu ordenador antes de continuar. ——
Accede a la web www.crumble.es. | . Mreadeprogramacidn
En el apartado §9ftware Crumble p
descarga la version del programa Tl s wioin @ o)
; oD
qgue corresponda a tu sistema rete @ o L] i panie €9 ot
. . . [ motor @ G
operativo (Windows, mac OSX, Linux

o Chrome OS).

Una vez instalado, abrelo e identifica
las diferentes éareas en que se
divide, sefialadas en esta imagen.

10

Bloques de programa

Tu primer programa

Un programa es una lista de instrucciones y decisiones. En Crumble estan
representadas mediante blogues de programacion.

Sigue estos pasos cuando realices cualquier programa:
. . program start

1. Comienza siempre con el bloque program start.

Solo debemos incluir uno.

2. Arrastra los bloques y Unelos entre si situandolos motor € Q1%

debajo del ultimo que hubieras puesto.
1.0

3. Conecta tu placa Crumble con el ordenador a
través del cable microUSB.

4. Haz clic en el triangulo verde de la esquina

superior izquierda para enviar el programa a la D .
placa Crumble.

agt'e
: Y
D . Programming successful D . ERROR: Crumble not found!

Junto al triangulo deberia aparecer el mensaje "Programming successful'.

Si hubiera un error al enviarlo el mensaje seria "ERROR: Crumble not found!". Si
esto ocurriera revisa la conexién de tu placa Crumble con el ordenador.

www.crumble.es 2



Actuadores - motor

Crumble dispone de puertos para controlar dos
motores (motor 1 y motor 2). De cada uno de ellos
podemos definir su movimiento (parada, avance o
retroceso) y su potencia (con valores de 0 a 100%).

Con este programa haremos que el motor avance y

se detenga

continuamente.

Inicio de programa

\»

Motor 1encendido
( Potencia 75%

mmwmonvsm

Bucle infinito —»

Cable USB conectado a
Crumble y al ordenador

Led del puerto
motor 1

~<——  [sperar un segundo

————  Motor1apagado

D :=:q

CRUMBLE

~—— [sperar un segundo

Normalmente necesitaras conectar la
alimentacion al controlador Crumble para
que funcionen los dispositivos que tengas
conectados.

El motor no girard si no lo haces pero
puedes comprobar si has cargado
correctamente este programa Unicamente
conectando el cable USB al ordenador y
a tu controlador Crumble.

Cada puerto de motores incluye un led
que se ilumina cuando Crumble da la
orden de moverse a ese motor.

Observa que después de haber cargado
este programa el led del puerto del motor
1 parpadea, encendiéndose durante un
segundo y apagandose durante el mismo
tiempo.

www.complubot.com



Crumble Junior
Conecta el motor al puerto motor 1 con un cable jack.

Enciende el interruptor para poner en funcionamiento tu programa.

Motor 1

+J.- :
Nt N

T Jo30W

Motor 2

Crumble Cocodrilos Plus Interruptor

Conecta el portapilas uniendo el cable rojo al puerto positivo de entrada de
alimentacion y el negro al negativo.

Conecta el motor utilizando los dos cables de cocodrilos, uno al puerto positivo
(+) y otro al negativo (-) que aparecen junto al puerto motor 1.

Enciende el interruptor para poner en funcionamiento tu programa.

Interruptor

Motor1

www.crumble.es 4



Actuadores - Sparkles

Un Sparkle es un actuador que puede emitir luz de
diferentes colores. Esta compuesto por tres ledes (rojo,
verde y azul) que, dependiendo de cémo se combinen,
iluminaran el Sparkle de un color u otro.

Siempre se conecta al puerto D. Pueden controlarse
hasta 32 Sparkles en serie. Por este motivo es muy
importante conectar correctamente los cables.

Este programa hard parpadear dos Sparkles con el *n
mismo color.
Hazclicpara [~ :
cambiar de color &~
program start -

Encender Sparkle 0 —»>  [ESA =K 0 B

Apagar Sparkle 1 —>

600
Encender Sparklel —»

Apagar Sparkle 0 —»>

600 ~—— Esperar 600 milisegundos

(1seg = 1000 milisegundos)

Crumble Junior

Conecta el puerto D y el puerto In del Sparkle O con un cable jack.

O i' '®
. (Y g - o@ s
‘ A parkle 0
P (:)o ;!!I!II o(:) AN
Ty ® I- © /\:@//‘
- @O o o@ In iFI Out
y ) D= E

T Jo30W

5 www.complubot.com



Crumble Cocodrilos Plus

Conecta el portapilas y dos Sparkles. Utiliza seis cables de cocodrilos: dos
rojos, dos negros y dos blancos como aparece en la imagen.

Sparkle 0 Sparkle 1

La flecha indica
el sentido de la
informacidn

Cable rojo: positivo
Cable negro: negativo
Cable blanco: sefial

Crumble Electronics kit

Conecta el portapilas y sitia cada Sparkle en la placa de prototipado como se
muestra en la imagen. Utiliza dos cables rojos, dos negros y dos blancos.

Los cables rojos conectaran el pin positivo de Crumble con el pin positivo de
cada Sparkle. Los cables negros conectaran el pin negativo de Crumble con el
pin negativo de cada Sparkle. Los cables blancos serviran para unir el puerto D
con el pin de entrada del primer Sparkle y su pin de salida con el de entrada del
segundo Sparkle.

Es muy importante mantener la flecha que aparece en cada Sparkle de
izquierda a derecha para que funcionen correctamente.

Cable rojo: positivo
Q? Cable negro: negativo
complubot Cable blanco: sefial

Centro de Robotica Educativa

Sparkle 0

Sparkle 1

Crumble Electronics Kit

www.crumble.es 6



Entradas digitales - pulsador e interruptor

Un pulsador es un sensor que abre o cierra un circuito
electronico cuando pulsamos o soltamos.

Un interruptor es igual que un pulsador pero mantiene
la posicion y no la cambia hasta que volvamos a
presionarlo.

Los dos son sensores digitales porque solo tienen dos
estados: HIGH (cerrado - HI) y LOW (abierto - LO).

Este programa te permitira controlar el funcionamiento
del motor 2 con un pulsador o un interruptor.

Condicidn: si el pulsador
Blogue condicional S estd presionado (HI)

N Q:0
Motor 2 encendido —y.
Potencia 75% or € = °
Motor 2 apagado —3 ~——_ Cuandonose

cumple la condicidn

Crumble Junior

Conecta el pulsador (BUTTON) al puerto D con un cable jack. Utiliza otro cable
para conectar el motor al puerto motor 2.

of
©

Pulsador

A/—‘\/‘*\/_\u/ ‘ -

&)
et X

/\4
(
’é
f

T Jo30M

Motor 2

7 www.complubot.com



Crumble Cocodrilos Plus

Conecta el portapilas a los puertos de entrada de alimentacion. Conecta un
cable del pulsador al puerto de salida positivo y otro al puerto D.

Por ultimo, conecta los cables del motor a los puertos positivo y negativo del
puerto motor 2.

ccccccc

Motor 2

Crumble Electronics kit

En Crumble Electronics kit no se incluye un motor. Lo hemos sustituido por un
zumbador, que también puede conectarse a un puerto de motor.

El zumbador de Electronics kit, al contrario del de CrumbleBot (ver pagina 15),
es un zumbador pasivo. Es decir, podemos definir el tono que queramos que
suene variando la potencia del blogue motor (2) FORWARD at (75%).

Prueba diferentes sonidos variando la potencia del motor.

L
complubol

Centro de Robética Educativa

Pulsador

Zumbador

Crumble Electronics Kit

www.crumble.es 8



Entradas analégicas - potenciometro y LDR A
Un potenciémetro es un sensor analégico que varia su ‘ \
valor (resistencia) cuando giras su rueda.

Una LDR es un sensor analégico que varia su valor é

(resistencia) dependiendo de la cantidad de luz que recibe.

Los dos son sensores analdgicos porque tienen mas de /
dos estados (valores de 0 a 255 en Crumble).

..,

Con este programa controlaremos cuando se enciende el
Sparkle dependiendo de la posiciéon del potenciémetro (con
Crumble Junior) o de la cantidad de luz que recibe la LDR
(en los demas kits educativos).

Guarda el valorenla |ep gf yalor analdgico

/ variable "luz" del puerto C

analogue
Condicion: si el valor N - 120 )

leido es menor que 120

set sparkle ) to
N

cumple la condicidn >

turn sparkle @) off

Crumble Junior

Conecta el Sparkle (FLAME) en el puerto D con un cable jack. Conecta el
potenciometro (DIAL) con un cable en el puerto C.

Sparkle 0

+

T Jo3ou

y N
Vo= A\
|
//

TN _

Potenciometro

9 www.complubot.com



Crumble Cocodrilos Plus

Comienza conectando el portapilas y el Sparkle. A continuacién, utiliza otro
cable rojo para conectar el puerto positivo del Sparkle con una de las patas de
la LDR y un cable de otro color para conectar la otra pata con el puerto C.

Ten cuidado de que ambas patas no se toque entre si.

Sparkle 0

Crumble Electronics kit

Ademas de los cables necesarios para conectar un Sparkle, hemos utilizado
dos mas: uno rojo y otro verde.

El cable rojo extiende los pines positivos de la columna roja de la izquierda a la
de la derecha. A esta Ultima se conecta una de las patas de la LDR. La otra
pata se une al puerto C de Crumble con el cable verde.

)
complubol

Centro de Robética Educativa

Sparkle 0

LDR

Crumble Electronics Kit

www.crumble.es 10



Proyectos con Crumble Cocodrilos

Si ya conoces los kits de robdtica educativa Crumble
estas preparado para explorar una nueva forma de
trabajar con Crumble Cocodrilos.

Descubre los cuadernos de actividades y kits de
proyectos de la serie "La energia sostenible". SamYEETIS e

CRGIELE COEUNRNES

CUADERNO DE

ACTIVIDADES DE

ROBOTICA EDUCATIVA
NIVEL B8 8¢

La energia sostenible - El vehiculo eléctrico Lo energia 50
El vehiculo

iDesarrolla el increible proyecto de construir tu propio eléctrico
prototipo de vehiculo eléctrico!

Siguiendo los pasos de montaje
y utilizando todo el material
incluido en su propio kit
construirds una estructura sobre
la que implementar diferentes
soluciones para una movilidad
sostenible.

Vehiculos industriales, para
emergencias o de carreras de
Férmula E seran algunos de los
divertidos disefios que podras
construir.

ilncluso aprenderds a combinar dos vehiculos para transformarlos en una
plataforma diferencial completa!

Ademas, en este
cuaderno descubriras
como integrar un
sensor de distancia
por ultrasonidos en
tus proyectos.

iuUn nuevo sensor que
no puede faltar en tus
robots!

11 www.complubot.com



Taller maker

o
Q, complubot

La energia sostenible - La vivienda inteligente

Un nuevo cuaderno de actividades y kit de ampliacion
con los que llevar tu kit Crumble Cocodrilos mas alla
de lo que habias imaginado.

TP

h=r
e

En este cuaderno te ensefiaremos como construir tu
propia casa inteligente.

3 ‘/

/

OROYECTTS E1
ENRIBLE COSTIILES

CUADERNO DE

Con una gufa de montaje paso a paso para empezar o STNDADES ¢
. . . . [} §
desde cero y con todo el material necesario incluido “T
. , . La energia sostenible
en el kit de proyecto aprenderas a hacer realidad una PR

casa energéticamente sostenible en la que la infeligente
tecnologia estara mas presente que nunca.

Una vez hayas construido tu
vivienda  descubriras  como
modificarla para llevar a cabo
diferentes proyectos.

2- La eneroia sostenible: la vivienda Inteligente

Nuestro punto de partida

Entre otros, aprenderas cémo
programar una sorprendente
cerradura electronica, coémo
instalar un aerogenerador o
coémo funciona un compostador
automatico.

Cada uno de ellos te permitira
reformar la vivienda para hacerla
mas inteligente y respetuosa con el medio ambiente y te ayudara a integrar varios
sensores y actuadores.

Ademas, en este proyecto se
incluye un potenciometro
especialmente diseflado para
ser utilizado con cables de
cocodrilos.

iAprende a controlar un nuevo
sensor con Crumble!

www.crumble.es 12



MiiBot - tu primer robot Crumble

MiiBot es un increible proyecto robdtico.
Combina la sencillez de la programacion por
blogues con la facilidad de construccion y
montaje de LEGO para conseguir la mejor
plataforma de iniciacién en robdtica.

Con él aprenderas a programar tu propio
vehiculo robdtico, a controlar diferentes tipos
de sensores y actuadores para resolver
cualquier reto y a realizar tus propias
modificaciones mecanicas.

Principales dispositivos

MiiBot se compone de numerosos dispositivos y puertos.
Antes de empezar a utilizarlo montalo siguiendo la guia
de montaje que encontraras en este cédigo QR.

A continuacién te mostramos los dispositivos mas
importantes que incluye:

e f :
Controlador MiiBot w

Touch sensor

. o~ o~

= O = O = O
e e e
Light sensor Line sensor Buzzer

13 www.complubot.com



MiiBot - movimientos basicos

Tus primeros pasos con MiiBot te permitiran aprender como realizar diferentes
movimientos bdsicos combinando sus dos motores: avance, retroceso y varias
formas de giro.

program start program start
LG 1 X FORWARD 8 75 K7 LGN 1 X REVERSE 1N 75 /A
WA 2 X FORWARD 8 75 B motor REVERSE N8 75 12
- 1.0 nds ait @ seconc
a1 ) STOP LI 1 X STOP
LI 2 X STOP motor €3 @13
MiiBot avanza MiiBot retrocede
durante un segundo durante un segundo

program start
LEGIA 1 X FORWARD 18 75 R/

|

motor €3 GNP at %

.10 .
LT 1 X STOP MiiBot gira a la derecha:
LGN 2 X STOP avanza con un motor y

retrocede con el otro

ram start

LG 1 X FORWARD IR 75 B2
motor STOP

econd MiiBot gira a la derecha:

P 1 X sTop avanza con un motor y
detiene el otro

E

-
o

program start

LGN 1 X FORWARD B 75 B/
LGN 2 X FORWARD KN 25 B

t

ait QAP second: MiiBot gira a la derecha:
LI 1 ] sTop avanza con un motor mas

motor €3 @113 rapido que con el otro

www.crumble.es 14



MiiBot - actuadores

MiiBot incluye dos actuadores: un Sparkle doble y un zumbador.

Sparkles
Los dos Sparkles de MiiBot se identifican con los numeros Oy 1.

Ten en cuenta que para controlar cualquier Sparkle debes conectar el cable
jack en el puerto D como aparece en esta imagen.

Bucle finito: solo se Los Sparkles estn
conectados al puerto D

F repite cinco veces

set all sparkles to E]
1.0

turn all sparkles of f

Estos bloques
controlan todos los
Sparkles a la vez

Zumbador

Un zumbador es un actuador que emite sonido en forma de pitido. En el caso
de MiiBot se trata de un zumbado activo, es decir, emite un unico tono.

Para controlarlo debes unir el modulo buzzer al puerto con el que quieras
controlarlo. En esta imagen lo hemos conectado al puerto A.

Encender el zumbador Un cable jack conecta el
_ durante 100 milisegundos puerto A con el buzzer
set
100
set €9
100

b

Apagar el zumbador
durante 100 milisegundos

15 www.complubot.com



MiiBot - sensores

MiiBot te ensefiara a utilizar varios sensores: un sensor de luz (Light sensor), un
sensor siguelineas (Line sensor) y un pulsador (Touch sensor). Como en las
paginas anteriores ya hemos visto la Idr y el pulsador, te mostramos cémo
programar el sensor siguelineas.

Sensor reflexivo siguelineas

Un sensor reflexivo es un sensor capaz de detectar lineas o marcas en la
superficie sobre la que se mueve el robot. Normalmente se utilizan para
reconocer los limites del campo de pruebas, contar lineas o seguir una linea.

Suele situarse en la parte frontal del robot, apuntando hacia el suelo para
reconocer cuando ha llegado a una superficie méas oscura.

En este programa vemos como parar en una linea utilizando el sensor
siguelineas.

ram start

or FORWARD J:-4 100 0 Un cable une el puerto A
("o & 2 X FORWARD F& 100 X7 con el Line sensor

2

Esperar a detectar
una linea negra

En este programa utilizamos el
sensor para seguir una linea.

Un bloque condicional
program start controla los dos motores
utilizando la informacidn
~ de un sensor
KO is CD the
("o & 1 X FORWARD F'& 100 X7
("o & 2 ¥ FORWARD F'& 50 K7

L 1 X FORWARD 1Y 50 B3

"o & 2 X FORWARD F'& 100 X7

www.crumble.es 16



CrumbleBot XL - tu robot Crumble

CrumbleBot es un robot basado en el
controlador Crumble. Se monta facilmente y
nos ofrece las prestaciones necesarias para
crear un robot educativo capaz de
interactuar con el entorno.

Su sencillez de manejo y rapida respuesta al
programar te permitiran aprender el
funcionamiento de un robot mientras realizas
actividades educativas y muy divertidas.

Principales dispositivos

CrumbleBot se compone de numerosos dispositivos,
puertos y formas de conexion. Antes de empezar a
utilizarlo montalo siguiendo la guia de montaje que
encontraras en este codigo QR.

En estas imagenes puedes ver la distribucion de
dispositivos en la parte superior e inferior del chasis:

Ledes (0 - 7 Sparkles)

Pines

Pines

Pertoh | | puerto

Puerto B { ] Puerto ueda loca

Sensor reflexivo derecho Sensor reflexivo izquierdo

complubot

Pulsador 2

Q@ Wwith

Zumbador

1n association

D\

Motor 1 pulsador1— Motar 2

17 www.complubot.com



CrumbleBot - movimientos basicos

Lo primero que debes conocer sobre CrumbleBot es como realizar diferentes
movimientos bdsicos combinando sus dos motores: avance, retroceso y varias
formas de giro.

LG 1 X FORWARD 18 75 B4 LGN 1 X REVERSE I 75 KA
LG 2 X FORWARD 18 75 KA LGN 2 N REVERSE 1N 75 A

:

1.0 1.0
LGN 1 X STOP motor @) ELLL
LN 2 X STOP Lo 2 X sTop
CrumbleBot avanza CrumbleBot retrocede
durante un segundo durante un segundo

ram s " ‘
52X 1 Y Forwarp XY 75 X7
LGN 2 N REVERSE FI 75 B/A

1.0
motor @D @I CrumbleBot gira a la derecha:
LG 2 X STOP avanza con un motor y

retrocede con el otro

\i"

X 1 X rorwarp 1K 75 X2

I

LGN 2 X STOP
1.0 CrumbleBot gira a la derecha:
LI 1 X STOP avanza con un motor y

detiene el otro

X 1 Y Forwarp 12X 75 X2
LGN 2 X FORWARD FEI¥ 25 B

t f

1.0

CrumbleBot gira a la derecha:
motor @) €L avanza con un motor mds
Lo 2 X sToP rapido que con el otro

www.crumble.es 18



CrumbleBot - actuadores

Ademas de los dos motores, en CrumbleBot encontramos varios actuadores:
ocho Sparkles y un zumbador.

Sparkles
Los ocho Sparkles de CrumbleBot aparecen identificados de 0 a 7.

Ten en cuenta que para controlar cualquier Sparkle debes conectar el pin del
puerto D con el pin LEDs. Utiliza un jumper que conecte ambos pines como
aparece en esta imagen.

Bucle finito: solo se .
repite cinco veces Un jumper une el puerto D
con el pin LEDS

5 /

1.0

turn all sparkles of f

Estos bloques
controlan todos los
Sparkles a la vez

Zumbador

Un zumbador es un actuador que emite sonido en forma de pitido. En el caso
de CrumbleBot se trata de un zumbado activo, es decir, emite un Unico tono.

Para controlarlo debes unir un puerto de Crumble con el pin BUZZ. En la
imagen puedes ver como conectarlo al puerto A con un cable H-H.

Encender el zumbador Un cable conecta el
i durante 100 milisegundos puerto A con el pin BUZZ
o Okl
100
set €9
100

Apagar el zumbador
durante 100 milisegundos

19 www.complubot.com



CrumbleBot - sensores

CrumbleBot cuenta con varios sensores: dos LDR (LIGHT) y dos pulsadores
(SW1y SW2) que se controlan como ya hemos visto en las paginas anteriores; y
dos sensores reflexivos (LINE).

Sensores reflexivos por infrarrojos

Un sensor reflexivo es un sensor capaz de detectar lineas o marcas en la
superficie sobre la que se mueve el robot. Normalmente se utilizan para
reconocer los limites del campo de pruebas, contar lineas o seguir una linea.

Estan situados en la parte inferior del chéasis a ambos lados de la rueda loca y
para utilizar cada uno de ellos es necesario conectar un puerto de Crumble con
un pin LINE.

En este programa vemos coémo parar en una linea utilizando un sensor reflexivo.

Un jumper une el puerto A
con el pin LINE

LG 1§ FORWARD I3 75 BVA

LGN 2 X FORWARD 18 75 WA

motor @3

Esperar a detectar
una linea negra

En este programa utilizamos ambos sensores para seguir una linea.

Cada blogue condicional
controla un motor utilizando o jumpers conectan

: o la informacidn de un sensor o puertos Ay C con los
(A JEX HI ) pines LINE de cada lado

(motor €9 GLUTTD ot € %

(motor €3 LT ot € %

o UNE

-
o

S

2
[
E

ith
SW2

www.crumble.es
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CrumbleBot - sensores

Si quieres ampliar tu kit CrumbleBot XL
puedes afadir un sensor de distancia por
ultrasonidos.

Sensor de distancia por ultrasonidos

Un sensor de distancia es un sensor capaz de medir la distancia a la que se
encuentra un objeto situado frente a él.

Existen muchas formas de conseguirlo, el que tienes utiliza la emision de
ultrasonidos (sonidos que no podemos oir). Tiene un emisor (altavoz) y un
receptor (micréfono). Con ellos cronometra cuanto tiempo tarda en llegar el
sonido hasta un obstaculo, rebotar y volver. Ese tiempo le permite calcular a
qué distancia se encuentra el obstaculo.

Este sensor se sitla en la parte delantera del robot atornillando sus tres
conectores (SNR, V+ y V-) al chasis de CrumbleBot.

Para utilizarlo es necesario conectar el pin SONIC con un puerto de Crumble.

Fl sensor de distancia estd
conectado al puerto A

Este blogue mide la
Guarda la distancia en distancia en
[a variable "distancia" centimetros

En este programa utilizamos el sensor de distancia por ultrasonidos para que el
robot avance siempre que no esté a menos de 30 centimetros de un objeto.

program start

Un jumper une el puerto A
con el pin SONIC

i im
SW2  LED:

N

p

(]

o
TLiGHT—

W
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Ampilia tu kit Crumble Cocodrilos (_KITDE EXPANSION 0o
CRUMBLE COCODRILOS %%

El entorno de Crumble estd lleno de nuevos
dispositivos que afiadir a tu kit Crumble
Cocodrilos.

Ya sea adquiriéndolos por separado o en Kit,
todos ellos te permitiran desarrollar tus proyectos ee

fundi la robética educati sorComelueol - [N
y profundizar en la robdtica educativa. (v come

Kit de expansion Crumble Cocodrilos
En este kit encontraras los Crumbs mas utilizados en los proyectos Crumble.

Ademés de diez cables con pinzas de
cocodrilos y dos Crumbisier (dispositivos para
adaptar las conexiones por headers a
cocodrilos), incluye un zumbador, un pulsador,
un potencidémetro lineal, un potencidometro
circular, una LDR, un PIR, un sensor doble de
tacto, un sensor de proximidad, un seméaforo y
un servo.

Todos estos dispositivos, adaptados a Crumble Cocodrilos, se controlan con los
blogues de programacion explicados en esta guia a excepcion del servo.

Servo SG90 con cocodrilos

Un servo es un actuador que gira un eje un numero limitado de grados
controlando su posicion.

El servo SG90 puede girar 180 grados (de -90 a 90) y solo necesita conectarse
a un puerto de Crumble.

Indica la posicidn

del servo
program start

servo & ) degrees

2.0

servo (& @I degrees

2.0

servo @ ) degrees

2.0

Sk C X 90 LN

2.0

)
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Si quieres saber mas sobre Crumble

Aprende robdtica Crumble Junior
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