Programando el dedo indice de la mano robética

Este ejemplo contiene codigo bdsico necesario para mover programar la

HackerHAND.

Hardware requerido

Kit rob6tico HackerHAND

Programa

Este programa muestra las instrucciones necesarias para mover un dedo de la mano robética.

1. En la seccion Hardware de ModKit, arrastra un bloque SERVO y depositalo en la

ventana principal. En el bloque SERVO1 selecciona el pin 3, que corresponde al dedo

indice.
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2. En la seccion “Blocks”, arrastra el bloque “forever”.
El bloque forever tiene por objetivo ejecutar indefinidamente los bloques de cddigo que contiene.
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3. Arrastra el bloque “setAngle” dentro del bloque “forever”, tal como se muestra a
continuacion. Fijate que esta seleccionado el motor “SERVO1” y asigna un angulo es
de 45°.

Nota: No es conveniente llevar a los servos al limite. Recomendamos no sobrepasar un angulo minimo
de 20° y un angulo maximo de 160°.

4. Arrastra un bloque “delay”.
Esta instruccién detiene la ejecucion del programa por 1000 milisegundos y permite que el servo se
posicione en el angulo indicado, antes de continuar ejecutando el programa.



5. Agrega un nuevo bloque setAngle y delay. Asigna un angulo es de 45°. Tu
programa se ve asi:
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Ejecucién del programa

1. Presiona el botc’m. Se compilara el programa y se cargara al controlador
arduino. En unos segundos veras como se mueve el dedo indice de tu
HackerHAND.



