Primer programa GATO

#tinclude <Servo.h>

Servo PataDerecha;
Servo Cabeza;

Servo Patalzquierda;
Servo Cola;

tdefine SwitchMode 12
#tdefine NoiseSensor 2
#tdefine ProximitySensor 3

pasoBaile = 0;

setup() {
pinMode (SwitchMode, INPUT);

pinMode(NoiseSensor, INPUT);
pinMode(ProximitySensor, INPUT);

PataDerecha.attach(9);
Cabeza.attach(10);
Patalzquierda.attach(11);
Cola.attach(6);

PataDerecha.write(0);
Cabeza.write(0);
PataIzquierda.write(9);
Cola.write(©0);

}

Loop() {
modoMusical = digitalRead(SwitchMode);

if (modoMusical == HIGH) {
if (digitalRead(NoiseSensor) == HIGH) {
ejecutarPasoBaile();




delay(200);
}

else {
if (digitalRead(ProximitySensor) == HIGH) {
saludar();

}

ejecutarPasoBaile() {
pasoBaile++;
if (pasoBaile > 4) pasoBaile = 1;

switch (pasoBaile) {

case 1:
Cabeza.write(90); delay(150); Cabeza.write(0);
break;

case 2:
PataIzquierda.write(90); delay(150); Patalzquierda.write(®0);
break;

case 3:
Cola.write(90); delay(150); Cola.write(0);
break;

case 4:
PataDerecha.write(90); delay(150); PataDerecha.write(0);
break;

saludar() {
PataDerecha.write(45);
servo4.write(200);
delay(200);
PataDerecha.write(0);
servo4.write(9);
delay(200);




Segundo Programa Vaquero

#tinclude <Servo.h>

Servo BrazoDerecho;
Servo Sombrero;

Servo Brazolzquierdo;
Servo Espuelas;

tdefine SwitchMode 12
#tdefine NoiseSensor 2
#tdefine ProximitySensor 3

pasoBaile = 0;

setup() {
pinMode (SwitchMode, INPUT);

pinMode(NoiseSensor, INPUT);
pinMode(ProximitySensor, INPUT);

BrazoDerecho.attach(9);
Sombrero.attach(10);
BrazoIzquierdo.attach(11);
Espuelas.attach(6);

BrazoDerecho.write(9);
Sombrero.write(20);
BrazoIzquierdo.write(0);
Espuelas.write(0);

Loop() {
modoFiesta = digitalRead(SwitchMode);

if (modoFiesta == HIGH) {
if (digitalRead(NoiseSensor) == HIGH) {
baileVaquero();
delay(1590);

¥
}

else {
if (digitalRead(ProximitySensor) == HIGH)




dueloVaquero();

bailevaquero() {
pasoBaile++;
if (pasoBaile > 4) pasoBaile = 1;

switch (pasoBaile) {

case 1:
BrazoDerecho.write(60); Brazolzquierdo.write(60);
delay(100);
BrazoDerecho.write(@); Brazolzquierdo.write(0);
break;

case 2:
Sombrero.write(@); delay(100); Sombrero.write(40);
break;

case 3:
Espuelas.write(90); delay(100); Espuelas.write(0);
break;

case 4:

BrazoDerecho.write(150); Brazolzquierdo.write(150);
delay(150);

BrazoDerecho.write(®); BrazoIzquierdo.write(9);
break;

dueloVaquero() {

Sombrero.write(60);
delay(400);
Sombrero.write(20);
delay(400);

BrazoDerecho.write(170);
delay(200);
BrazoDerecho.write(9);
delay(500);




Tercer programa Pinocho

#include <Servo.h>

Servo BrazoDerecho;
Servo Nariz;

Servo BrazoIzquierdo;
Servo Piernas;

#tdefine SwitchMode 12
#tdefine NoiseSensor 2
#tdefine ProximitySensor 3

pasoBaile = 0;

setup() {
pinMode (SwitchMode, INPUT);

pinMode(NoiseSensor, INPUT);
pinMode(ProximitySensor, INPUT);

BrazoDerecho.attach(9);
Nariz.attach(10);
BrazoIzquierdo.attach(11);
Piernas.attach(6);

BrazoDerecho.write(9);
Nariz.write(0);
BrazoIzquierdo.write(0);
Piernas.write(0);

Loop() {
modoCuento = digitalRead(SwitchMode);

if (modoCuento == HIGH) {
if (digitalRead(NoiseSensor) == HIGH) {
baileMarioneta();
delay(200);

¥
}

else {
if (digitalRead(ProximitySensor) == HIGH)




mentiraPinocho();

baileMarioneta() {
pasoBaile++;
if (pasoBaile > 4) pasoBaile = 1;

switch (pasoBaile) {

case 1:
BrazoIzquierdo.write(120);
delay(150);
BrazoIzquierdo.write(9);
break;

case 2:
Piernas.write(100);
delay(100);
Piernas.write(9);
break;

case 3:
Nariz.write(45);
delay(150);
Nariz.write(0);
break;

case 4:
BrazoDerecho.write(99);
BrazoIzquierdo.write(90);
delay(200);
BrazoDerecho.write(9);
BrazoIzquierdo.write(0);
break;

mentiraPinocho() {

BrazoDerecho.write(45);
BrazoIzquierdo.write(45);
delay(300);

for( pos = 0; pos <= 160; pos += 5)




Nariz.write(pos);
delay(15);

}

delay(1000);

Nariz.write(0);
BrazoDerecho.write(9);
BrazoIzquierdo.write(0);
delay(500);




