Libro de Actividades de Roboética Educativa

1.2.9. Movimiento de servos de rotacion continua (2) (Ref
libro 1 pg 105)
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Nombre servo_continuo_0

g Nombre servo_continuo_1
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vﬂﬂﬂ I Nombre boton_0

Variables globales, funciones y clases

Glrarservo  servo_continuo_0

Glrarservo  servo_continuo_1

Declarar funcién Para

Estado_Boton valor |6gico Falso
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— Variables globales, funciones y clases

Girar servo Variable (componentes)  servo_continuo_0

Glrar servo Variable (componentes)  servo_continuo_1

Pararservo  servo_continuo_0
Pararservo  servo_continuo_1

Declarar variable Estado_Boto | contipo  valor I6gico

en sentido

en sentido
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Bucle principal (Loop)

de lo contrario, ejecutar:

[ *xH* Included libraries ***/
#include <Servo.h>

[FE* Global variables and function definition
Servo servo_continuo_ 0;
Servo servo continuo 1;
const int boton 0 = 13;
void Avanza () {
servo_continuo 0.write (180);
servo_continuo l.write (0);
}
void Para () {
servo_continuo 0.write (90);
servo_continuo l.write(90);
}
bool Estado Boton = false;

/*** Setup ***/

void setup () {
servo_continuo 0O.attach (1l
servo_continuo l.attach (3
pinMode (boton_ 0, INPUT) ;

1);
) .

’

***/
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Jxxx Loop *xk |
void loop () {
if (digitalRead(boton 0) == true) {
Estado Boton = !Estado Boton;
delay (500) ;
}
if (Estado Boton == true) {
Avanza () ;
} else {
Para();

}
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