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Presentacion

Las Habilidades de Tecnologfas de Informacion y Comunicacion (TIC) para el Aprendizaje se
definen como la capacidad de resolver problemas de informacién, comunicacidn y conocimiento, asi
como dilemas legales, sociales y éticos en un ambiente digital’.

Como una manera de facilitar la integraciéon de estas habilidades al mundo escolar, Enlaces del
Ministerio de Educacién ha definido veinte habilidades TIC, agrupadas en cuatro dimensiones:
informacién, comunicacion y colaboracion, convivencia digital y tecnologfa.

Para propiciar el desarrollo de estas habilidades en los estudiantes, Enlaces ha creado la propuesta
“Mi taller digital’, un programa dirigido a los estudiantes de quinto basico a cuarto medio del pafs,
a través del cual los establecimientos educacionales reciben recursos digitales y capacitacion para
los docentes y estudiantes.

Estos talleres extracurriculares abarcan dreas de gran atractivo para los nifios y jovenes. Mediante
estos, los estudiantes desarrollaran la creatividad, el pensamiento critico y la colaboracion.

Enlaces, del Ministerio de Educacion, los invita a participar activamente de esta aventura.

iBienvenidos!

'Ministerio de educacién. (2013). Matriz de habilidades TIC para el aprendizaje, Centro de educacion y tecnologfa,
Enlaces. pp. 17.
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Introduccion

Estimados y estimadas jovenes

“Mi taller digital”es un espacio donde podras trabajar con tecnologfa y usar tus conocimientos e
imaginacién para encontrar soluciones a los desafios que abordaras en el taller.

En este espacio esperamos que, ademas, puedas desarrollar tus habilidades tecnoldgicas para el
aprendizaje.Y que a través de los productos que obtengas, veas el resultado de un proceso que
involucra la creatividad humana, la perseverancia, el rigor y las habilidades practicas.

En este taller tendras la oportunidad de participar de un proceso colaborativo para cumplir el
proposito del taller, pues la mayor parte de las actividades son resultado de un trabajo en equipo.

A continuacion, te presentamos una forma de trabajo que puede facilitar el logro de las metas.
Durante todo el taller ten presente que la elaboracién de cualquier objeto se inicia con el proceso
de disefio, luego se lleva a cabo y finalmente se realizan pruebas para evaluar.




Disenar: En esta etapa, junto con tus companeros, se preparan para trabajar unidos,
organizan sus ideas, planifican sus tareas, proponen disefios innovadores para lograr las
metas y productos que quieren alcanzar.

Hacer: TU y tus compaferos elaboran y construyen lo que han disefiado en equipo y ponen
todo su esfuerzo en hacer de la mejor manera lo que han planificado, apoyandose unos a
otros.

Probar: Esta es la etapa en la que evallas y ves el resultado de lo que han construido. Se
espera que dialoguen sobre los resultados de sus trabajos e identifiquen los aspectos que
podrian perfeccionarse para asi volver a disefar y hacer de mejor manera.

jAnimate y manos a la obra!



a ¢Has escuchado hablar de
L robotica educativa?

“
Ny

En todo el mundo son cada vez mas los nifios y profesores que se
entusiasman con el uso de robots en las salas de clases. Ademas de ser facil
aprender a trabajar con robots, permiten un trabajo multidisciplinario en
distintos campos del conocimiento.

La razoén por la cual se han popularizado en las salas de clases es porque
permiten el desarrollo de habilidades sociales en los estudiantes, conocidas
hoy como habilidades blandas. Estas corresponden a las posibilidades de
socializar que tienen las personas, de interactuar en pos de un bien coman.
Algunas de estas habilidades son:

~% Comunicacion inberna y externa
-+ Trabajo en equipo

-+ Liderazgo

~¥ Emprendimiento

jiTe invibamos a disfrutar de este aprendizajell
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( ¢Qué aprenderas? )

Desarrollards

procedimientos
Aprenderds a armar y creativos e
programar un robot para Aprenderds a usar innovadores para

superar problemas y desafios
que se te plantearan.

A\

sensores y motores para resolver desafios.
controlar las acciones de

un robot.

(Todo esto es )
posible gracias al
o trabajo en equipo
que deberas
desarrollar durante
todo el taller.

L

o)y

S~—



¢Como organizards el trabajo durante el taller?

En todas las sesiones aplicaras las tres etapas de la metodologia: disefar, hacer y probar. Dichas
etapas estan claramente marcadas en este manual para poder identificarlas facilmente.

Siempre trabajards en equipo por cada set de
robot. Cada integrante de tu equipo llevard a
cabo un rol diferente que ademés, cambiara cada
clase.

Los roles que deberan desempenfar son los
siguientes:

1. Organizador: Responsable del set de
tecnologia LEGO Education. El o ella organiza
al equipo como un pequefio lider y también
media en la funcién del resto de los roles.

2. Constructor: Responsable de ensamblar
el modelo LEGO Education y estimular a sus . ® L
companeros a participar en la tarea.

3. Asistente de organizador y constructor: Responsable de estar pendiente de que el trabajo
del organizador y el del constructor sean eficientes, observar y apoyar tanto en organizacion
como en construccion de los ensambles para ser capaz de detectary corregir algun error en caso
de haberlo.

4. Investigador jefe: Encargado de investigar el tema sefialado al inicio de la sesién. Puede ser
acerca del uso del material, componentes, hasta aplicaciones.

5. Asistente de investigador y redactor: Responsable de apoyar en la investigacion y redactar
acerca del tema de la sesion, asi como de las observaciones del desempefio del equipo. Debe
idear la mejor manera de compartir con los demas un dato interesante del tema investigado
usando los recursos que necesite (carteles, dibujos, etc.).

6. Programador: Encargado de observar y comprender las acciones que debe llevar a cabo su

ensamble para dar las instrucciones adecuadas y lograr el objetivo.

En el Anexo T puedes encontrar un “Control de roles” para que organices con tu equipo los roles
que desempefara cada uno de ustedes en cada clase.
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SESION




SESION 1

DESAFIO

Tdentificar las piezas del set, asi como las partes de un robot.

Analizar la (6gica de la programacion para darle instrucciones
al robot.

Programar directamente en el ladrillo de programacion.

En esta sesidn van a interactuar por primera vez con las piezas que contiene el
kit. Comenzaran identificando algunas caracteristicas de los robots a partir de
analogfas con los computadores y su propio cuerpo. Luego, armaran el robot
Base motriz, para posteriormente programar en el ladrillo de programacion.

<
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ACTIVIDADES
-—‘ DISENAR .

Al iniciar la sesion deben organizar su equipo y los roles de trabajo que cada

integrante asumird. Luego recibiran un set de tecnologia LEGO Education y
tendrdn que revisar las piezas del set.

En la siguiente actividad identificaran algunas caracteristicas de los robots:

o Para identificar a un robot, pueden notar algunas caracteristicas como
las siguientes:

= Cuerpo

= Programa

=  Conducta

= Puertos de entrada

= Puertos de salida

e Hagan la analogia con un computador...

= Cuerpo: El PC
= Programa: Sistema Operativo.

= Conducta: Depende de programas como Excel,
PowerPoint.

= Puertos de entrada: Puerto USB

= Puertos de salida: Flementos que permiten ver la
conducta realizada (pantalla, impresora, etc.).

]



e Hagan la analogia con un humano...

= Cuerpo: Cualquier parte del cuerpo humano.
= Programa: Se encuentra en el cerebro.

= Conducta: Depende lo que se quiera realizar. Si se quiere correr, la
conducta implica mover musculos.

= Puertos de entrada: Los sentidos dan informacién al cerebro para
realizar ciertas conductas.

= Puertos de salida: Los musculos que reciben érdenes de ejecutar
acciones.

Ejemplo

Mi mano esta cerca de una fogata y se estd quemando.
Mi puerto de entrada es el sentido del tacto, que
manda la sefal al programa para que por medio de
mis musculos del brazo, que son mi puerto de salida,
podamos quitar la mano de ese lugar.

o Ahora, relacionen esto con el robot...

= Cuerpo: Se va a construir con las piezas del set.

= Programa: Software EV3.

= Conducta: La realizard por medio de los motores.

= Puertos de entrada: Asignados por los
numeros 1, 2, 3 y 4, donde se conectan los
sensores para que la informacion del medio
ambiente llegue al robot.

= Puertos de salida: Asignados por las letras
A, B, Cy D. Sirven para conectar los motores y
realizar la conducta que se programe.
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e Los sensores son los sentidos del robot y van a conocerlos.

Revisar Anexo 3.

Aprender a dar instrucciones al robot

1. Para hacer una analogfa con un robot, pasara un alumno al frente para
recibir instrucciones de sus compaferos.

2. Su pierna derecha (puerto de salida) sera el motor Ay su pierna izquierda
serd el motor B.

3. Deberdn hacer que se mueva para dirigirse hacia la puerta del aula.

Ejemplo 1
= Motor A: Pierna derecha.
= Motor B: Pierna izquierda.

B Mover motor A hacia delante y mover motor B hacia delante seran las
instrucciones para hacerlo caminar hacia delante.

= Mover el motor A hacia atrds, mover motor A hacia atras, mover motor A
hacia atras. ..

®  Observen ;qué es lo que pasa?

]
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Ejemplo 2

Motor A: Pierna derecha.
Motor B: Pierna izquierda.
Sensor de tacto: Mano derecha levantada para poder detectar.

Mover motor A hacia delante y mover motor B hacia delante. Esta
instruccion se va a repetir hasta que gracias a la mano derecha, se logre
sensar al chocar con la pared.

A quien le corresponda tener el rol de investigador jefe, debe buscar qué

es un robot, las partes que lo conforman y alguno que les parezca muy
interesante por lo que es capaz de hacer.

Pueden iniciar la investigacion viendo estos links:

https://www.youtube.com/watch?v=FJJe8PXEUhk

Robots enfermeras: https.//www.youtube.com/watch?v=tiUJOPuYcsl

Es importante que el investigador comparta con los demas los datos

interesantes del tema, usando los recursos que necesite (carteles, dibujos,

etc.).
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®  Armaran el robot llamado Base motriz. Recuerden que una vez que el
profesor dé la instruccion de iniciar la construccion, todos los integrantes
del equipo deben estar trabajando en el rol que se les asigno.

®  Parala construccién, tienen las instrucciones de armado en el manual de
“Instrucciones de construccion” que esta dentro del set, o bien de forma
digital en el software.

(Robot educador > Instrucciones de construcciéon > Base motriz)

=] Tank Bot  Configuracion de bloques ~ +

Base Motriz

Guia para profesores

Instrucciones de construccién

Busca y construye cualquiera de los modelos incluidos en el Robot educador




®  Para pasar a la programacion, tomen el ladrillo, ya que los primeros
desafios serdn programados desde él.

= Para encender el ladrillo, presionen el botdn sefalado en la imagen
siguiente con el nimero 2.

Revisar Anexo 3.
Nombre del Bloque EV3

usB

Conexion USB con otro dispositivo.

Nivel de bateria
iconos de estado de la

conexion de red Inalambrica
(de izquierda a derecha)

Bluetooth activado, pero sin
conexién o no viable para otros
dispositivos Bluetooth.

hhL]

Botones del Bloque EV3

@ Atras

Este boton se utiliza para revertir acciones,
cancelar un programa en ejecucion y apagar el
Bloque EV3.

Bluetooth activado y visible para
otros dispositivos Bluetooth.

Bluetooth activado y el Bloque
EV3 conectado a otro dispositivo
Bluetooth.

B A E

© Centro

Al presionar el botén Centro, se responde
“Aceptar” a varias preguntas: cerrar, seleccionar
ajustes deseados o seleccionar bloques en el
programa para el Bloque EV3. Puede, por
ejemplo presionar este botén para seleccionar
una casilla de verificacion.

Bluetooth activado y visible y
Bloque EV3 conectado a otro
dispositivo Bluetooth.

*¥
vV

Wifi activada, pero sin conexién a
una red.

© Izquierda, Derecha, Arriba, Abajo

Estos cuatro botones se utilizan para navegar
por los contenidos del Bloque EV3.

Wifi activada y conectada a una
red.

<
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m  Sigan las instrucciones de acuerdo a las imagenes para lograr que el

robot avance:

Para accederaotro menu se debeingresara la Pantalla
de aplicaciones que aparece en la parte superior.

v

EYS
® | [[1] [388
@ Port Yiew

[ Motor Control
IR Control

. oo T

Al situarse en

| flech
( A Brick Datalog a fiecha que

va hacia arriba,

deben presionar
el botdn para
acceder a oftro
menu.

¢Para qué consideran que sirven los iconos que se tienen ahi?



= |as opciones que se muestran a continuacion son las que utilizaran
cuando programen.

( 1\
Tiempo
Esperar por...
Sensores
Sensor de Sensor de
contacto luz y color
Imagenes
Sonidos
Luz
Borrar Motores
g J
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= Para agregar un {icono nuevo,

deben colocarlo donde senala la
flecha.

J

\

m  Finalmente, deben ir al primer icono Play para que el robot comience a
moverse.

Observen ;qué hace el robot?

-—i PROBAR

( )
Ejercicio 1

Copien la siguiente programacion y escriban paso a paso lo que hizo su

robot.

L

eeccccccce

]



. REFLEXION '—-

Al finalizar la sesion, presenten el trabajo de su grupo a sus compaferos
y conversen acerca de lo que realizé su robot a partir de las siguientes
preguntas:

= ;Qué iconos ocuparon?, jpara qué sirve cada uno?
= ;Qué pasos realizaron para utilizar el ladrillo programable?

= ;los links que visitaron tenfan informacion relevante para la actividad?,

;buscaron otras fuentes de informacion?

= ;Fueimportante intercambiar sus ideas con los otros grupos de trabajo?,
ipor qué?

= |maginen una situacion cotidiana que podrian mejorar aplicando lo que
aprendieron hoy.

= Recuerdenqueelrobotdebe quedardesarmado,guardadoyacomodado
de acuerdo al inventario del Anexo 5.

<
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SESION 2

DESAFIO

@ Conocer el software LEGO MINDSTORMS Education EV3 y sus
elementos.

& Realizar ejercicios de programacion con el icono “Mover tanque”
para hacer que el robot avance, retroceda, doble, gire y rote.

@ Identificar la diferencia con el icono “Motor grande™.

& Lograr que el robot trace la figura de un cuadrado.

En esta sesion programaran ejercicios de movimientos, probaran el
funcionamiento de sus robots y realizaran los primeros disefios de algoritmos
de programacion en el programa.
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ACTIVIDADES
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-—‘ DISENAR

Al iniciar la sesion deben organizar su equipo y los roles de trabajo que cada
integrante asumira. Luego recibirdan un set de tecnologia LEGO Education,
tendrdn que revisar las piezas del set e instalar el software en el computador.

Elinvestigador debe averiguar en Internet tipos de movimientos y uso de los
motores. ¢Creen que los motores solo sirven para los automoviles?,
ipara qué mas los ocuparian?

Pueden investigar el siguiente fink:
http://www.youtube.com/watch?v=RHB4XNwZn90

{Pueden encontrar algun otro video donde se vea c6mo los motores
nos ayudan a dar movimientos?

Elinvestigador debe compartir con sus compafieros los datos interesantes del
tema, usando los recursos que necesite (carteles, dibujos, etc.).

En la primera actividad aprenderan a hacer que el robot se mueva hacia
delante y hacia atras utilizando el software de programacion de LEGO
MINDSTORMS Education EV3. Con su profesor o profesora veran algunos
ejercicios para aprender el uso del software de programacion.




<

Ejercicio de demostracion

m  Para comenzar con la programacion, seleccionen el menu Archivo.

L e e R ST T LR TR P T T T T
o

= Después, seleccionen el submenu Nuevo proyecto.

Abrir proyecto
Programa
Nuevo proyecto
2 Crea un nuevo proyecto que contenga experimentos y programas.
|
Robgtaducador Abrir reciente
¢ Experimento
v
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m  Seleccionen el submenu Programa.

Pl 4;\ \

& |
| \ | e .

o= —

(- FRAr J

= Y por ultimo, seleccionen Abrir para acceder a la hoja de trabajo donde
se puede programar.

YT T—— AR EEE aEE Mg

&

(4]

WHl-TE R

L 1;@& ; .:;":m el [E 2 jom E




= Fl software permite trabajar en un ambiente de carpetas (proyectos)
y hojas dentro de las carpetas (programas). A los proyectos y a los
programas, se les puede cambiar el nombre.

= |a paleta (pestaia) de color verde es con la que comenzaradn. Aqui es
donde encontrarén los blogues (fconos) de movimiento (salidas) con los
que se les dan instrucciones a los ensambles.

o HACER '—-

B Armaran el robot llamado Base motriz. Recuerden que una vez que el

profesor dé la instruccion de iniciar la construccion, todos los integrantes
del equipo deben estar trabajando en el rol que se les asigné.

®m  Parala construccion, tienen las instrucciones de armado en el manual de
“Instrucciones de construccion” que esta dentro del set, o bien de forma
digital en el software.

(Robot educador > Instrucciones de construccion > Base motriz)

=Y Tank Bot  Configuracion de bloques  +

Base Motriz

Guia para profesores

Busca y construye cualquiera de los modelos incluidos en el Robot educador

<
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= Para comenzar con la programacion, usen el bloque “Mover tanque’, que
es el cuarto bloque partiendo del lado izquierdo hacia la derecha de la
pantalla. Este bloque permite asignar valores diferentes para cada motor
de manera independiente.

= Van a configurar “Encendido por rotaciones’ con una potencia para
ambos motores de 50 y con una duracién de cinco rotaciones, lo que
hard en que el robot se desplace cinco rotaciones hacia delante.

\
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= Para cambiar la direccion de movimiento del robot, basta con colocar un valor
negativo en la configuracion de potencia, lo que hard que se mueva hacia
atras. Probar con la configuracién anterior en valores negativos.

Programacion
~

M@ » QD@ ' g

Puede ocurrir que, al conectar por primera vez el robot, este solicite una
actualizacion de software. Para resolver este problema, averiglien en Internet
como se realiza una actualizacion de firmware en el ladrillo EV3.

Fiiense que los motores que se estan utilizando en la programacion sean
los mismos que se estén usando en el robot, lo que quiere decir que estén
conectados correctamente en los puertos de salida, los cuales se identifican
conlas letras A,B,Cy D.




= Prueben las siguientes programaciones y observen los giros de cada uno.

Programacion
\




B Acencion \

Para realizar la comunicacion entre el programa y el Ladrillo, deben conectar

el extremo mini USB al Ladrillo programable en la entrada que esta junto al
puerto D'y conectar el extremo USB al equipo.

Recuerden que para comunicar el Ladrillo programable al equipo lo pueden hacer
utilizando el Cable USB 0 mediante una conexion inaldmbrica (Bluetooth o Wi-Fi).

Para las opciones inaldmbricas vean las instrucciones en la “Guia de uso”
(pagina 16) que se encuentra en el siguiente fink:

http://www.lego.com/es-ar/mindstorms/downloads
. J

= FROBAR '—-

Ejercicio 1

Hagan que el robot avance dos rotaciones, gire en 180°y vuelva a avanzar
dos rotaciones.

Programacion

’ GD@ ' * GD@
o it : O |t |03 | 1

Solucion propuesta
Fijate bien
Para lograr correctamente el giro, se deben probar y hacer variaciones hasta
que visualmente el robot logre rotar 180 grados. Esto varia de acuerdo al tipo
de superficie en que se trabaja, por lo que se recomienda que siempre hagan
el ejercicio en la misma superficie.

<
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Ejercicio 2
Hagan que el robot avance tres rotaciones, gire en 90 grados a la derecha,

avance dos rotaciones, gire en 180 grados a la derecha, avance dos
rotaciones, gire 90 grados a la izquierda y avance tres rotaciones.

Programacion
N

D@@@ b

2 Tel2)

®ED® bl E®O® g M5 (SEGCRON! »l IGCIGRON bl
g e e 2 e R e R o

. J

Solucién propuesta

Fijate bien
Para lograr correctamente el giro, deben probar y hacer variaciones hasta
que visualmente el robot logre rotar los grados que se piden.

Ejercicio 3

Hagan que el robot forme la figura de un cuadrado.

Fijate bien
Hay mas de una manera de lograr una vuelta y como consecuencia hay mas
de un modo de lograr este ejercicio.




<
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Solucién propuesta

REFLEXION '—-

Al finalizar la sesién, presenten el trabajo de su grupo a sus otros comparieros y
conversen acerca de lo que realizd su robot a partir de las siguientes preguntas:

= ;Como lograron los giros?, jcuantos giros dio el robot?
®  ;Qué pasos realizaron para programar al robot desde el software?

= los links que visitaron tenian informacion relevante para la actividad?,
¢buscaron otras fuentes de informacién?

= ;Fue importante intercambiar sus ideas con los otros grupos de trabajo?,
ipor qué?

= |maginen una situacion cotidiana que podrian mejorar aplicando lo que
aprendieron hoy.

®  Recuerden que el robot debe quedar desarmado, guardado y acomodado
de acuerdo al inventario del Anexo 5.







SESION 3

DESAFIO

& Reflexionar acerca de las diferencias que existen para girar.
Opciones para hacerlo: doblar, girar, rotar.

& Analizar la l6gica de la programacion para darle instrucciones
al robot.

La investigacion de esta sesion es sobre los tipos de movimientos que se
pueden realizar, qué implican y cémo los podemos lograr con el robot.

<
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ACTIVIDADES
-—‘ DISENAR -

Al iniciar la sesion deben organizar su equipo y los roles de trabajo que cada
integrante asumira. Luego recibirdan un set de tecnologia LEGO Education,
tendrdn que revisar las piezas del set e instalar el software en el computador.

Comenten: ¢qué opciones tienen de dar vuelta con su cuerpo?
Ponganse de pie y prueben diferentes formas de girar.

Comenten: ¢cuales fueron las diferentes opciones de girar?
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A quien le corresponda el rol de investigador jefe en el equipo, debe buscar
robots que incluyan motores e identificar un robot bipedo y una arafa robot.
¢Cuantas patas tienen? ;Cuantos motores son?

Puede ver estos videos:
http://www.youtube.com/watch?v=BI_5wCbvxMU
http://www.youtube.com/watch?2v=JCHQnEQymGk

El investigador debe compartir con sus compafieros los datos interesantes del
tema, usando los recursos que necesite (carteles, dibujos, etc.).

HACER '—-

B Armen el robot llamado Base motriz. Recuerden que una vez que el
profesor dé la instruccion de iniciar la construccion, todos los integrantes
del equipo deben estar trabajando en el rol que se les asigno.

®  Parala construccion, tienen las instrucciones de armado en el manual de
“Instrucciones de construccion” que esta dentro del set, o bien de forma
digital en el software.

(Robot educador > Instrucciones de construccion > Base motriz)

=] Tank Bot  ‘Configuracion de bloques  +

Guia para profesores

Busca y construye cualquiera de los modelos incluidos en el Robot educador
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Ejercicio de demostracion

Realicen junto con el profesor estas pruebas en el computador siguiendo las

instrucciones:

Programen utilizando Unicamente el "Motor grande”y elijan el puerto B
gue quieren que se mueva.

Programacion
-

J

Programen para que su robot avance con una potencia de 50, y eligiendo
la opcion de grados, decidan la cantidad de grados que quieran que
recorra.

Observen. ;Qué pasé? ;Cuantas llantas se movieron? ;Cuanta
distancia recorrié su robot? ;Por qué creen que el robot realizé
esos movimientos?




Programacion
.

& J

Solucién propuesta

o = VROBAR '—-

Ejercicio 1

Hagan que su robot dé un giro de 90 grados.

Programacion
.

G J

Solucién propuesta
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Fijate bien

Para que todo el cuerpo del robot pueda dar un giro de 90°, deben tener en
cuenta que al programar el movimiento del “Motor grande”, con la opcion
en duracion de grados, a lo que se le estd dando la indicacion de avance en
grados es al motor que mueve una llanta, no es a todo el cuerpo del robot.

( )
Ejercicio 2

El desafio consiste en que lean la informacion del siguiente recuadro y
prueben con el robot los diferentes giros.

Probaran las tres opciones que ofrece el icono de direccion.
|\ J

El icono que se utilizara a continuacion es “Mover la direccion’, en donde, a
diferencia del icono “Motor grande”, se emplean los dos motores para lograr
el movimiento. Para obtener un giro en el robot con este icono, se tiene la
opcion de usar un volante, al cual se le indica la direccién hacia la que se
desea girar.




Existen tres opciones para que el robot pueda girar: rotar, girar y doblar.

Rotar

Para rotar se debe hacer que
las ruedas de un lado del robot
avancen y las del otro lado
retrocedan. Ambas acciones se
realizan de forma simultédneay
a la misma velocidad, pero con
direccion opuesta. Con esto se
logra mantener el eje de giro en
el centro del robot.

Girar

Para girar se deben bloquear
las ruedas de un lado del
robot, y las del otro lado deben
avanzar o retroceder, segin la
forma en que se desee realizar
el movimiento. Con esto se
logra que el eje de giro se
encuentre a un costado del
robot.

Doblar

Para doblar se debe hacer que
las ruedas de un lado avancen
con mayor velocidad que las del
otro lado del robot, logrando
que el eje de giro esté fuera del
robot.

La opcidn de potencia en nUmeros negativos ayuda a determinar que la

direccién del robot sea hacia atrds (retroceder), y la potencia en nimeros

positivos determina la direcciéon hacia delante.

= Pedir que prueben el icono “Mover la direccion” eligiendo una rotacion,
con direccion -100 y una potencia de 30. Insertar un segundo icono para
terminar con su programacion. Este segundo icono debe ser “Mover la
direccion”eligiendo “Apagado”.



MI TALLER DE

El resultado del giro que obtendran sera la opcion de “Rotar”.

Programacion
-

. _J

= Pruebenelicono”Moverladireccién”eligiendo unarotacion, condireccion
-50 y una potencia de 30. Inserten un segundo icono para terminar con
la programacion. Este debe ser "Mover la direccion” eligiendo “Apagado”.

El resultado del giro que obtendran sera la opcion de “Girar”.

Programacion
~




= Pruebenelicono”Moverladireccion’eligiendo unarotacion, condireccion
-33 y una potencia de 30. Inserten un segundo icono para terminar con
la programacion. Este debe ser “Mover la direccion” eligiendo “Apagado”.

El resultado del giro que obtendran sera la opcién de “Doblar”.

Programacion
N

J
( )
Ejercicio 3
Hagan que el robot se estacione.
. J

Posicion final de
estacionamiento

Posicion inicial 2
INICIO

Posicion inicial 1
INICIO
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= Flreto consiste en estacionar el robot en el cuadrado verde de la pista.
m  Se proporcionan dos retos cambiando la posicion inicial del robot:

1. Para la primera (posicién inicial 1), el robot debe partir de acuerdo a la
posicion de la imagen (color rojo).

2. Para la segunda (posicion inicial 2), el robot debe partir de acuerdo a la
posicion de la imagen (color azul).

Fijate bien

La solucion que se presenta en la parte de abajo esta disefiada para que el
robot, una vez que sale de la Posicion inicial 1, realice las siguientes tareas:

= Avance hacia delante, hasta la Ultima fila de la pista.

= Gire aladerecha.

= Avance hacia delante hasta, el cuadrado que estd al lado del verde.

= Gire ala derecha.

®  Avance hacia delante, quedando en el cuadrado en diagonal al verde.
= Gire alaizquierda.

®  Avance hacia delante un cuadrado.

= Gire ala derecha.

m  Por Ultimo, retroceder, para estacionarse “en reversa’.



Deben hacer modificaciones a la programacion sugerida, ya que dependeran
deltamano de la pista. Se deben calcular cuantas rotaciones debe avanzar su
robot hacia delante, asi como los grados de las vueltas.

\

mm

\. J

Solucién propuesta

Detalle de programa anterior A



Programacion
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Detalle de programa anterior C
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Al finalizar la sesion, presenten el trabajo de su grupo a sus compareros y
conversen acerca de lo que realizd su robot a partir de las siguientes preguntas:

= ;Como lograron que el robot se estacionara?

= ;Qué pasos realizaron para programar al robot desde el software?

= los links que visitaron tenian informacion relevante para la actividad?,
¢buscaron otras fuentes de informacion?

= ;Fue importante intercambiar sus ideas con los otros grupos de trabajo?,
Jpor qué?

B |Imaginen una situacion cotidiana que podrian mejorar aplicando lo que
aprendieron hoy.

®  Recuerden que el robot debe quedar desarmado, guardado y acomodado
de acuerdo al inventario del Anexo 5.

<
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SESION 4

DESAFIO

Analizar la (6gica de la programacion para dar instrucciones al
robot.

Programar el robot para bailar al ritmo de una cancion.

En esta sesion incorporaran las herramientas de salida (Motor grande, Mover
la direccion y Mover tanque). El desafio serd programar el robot para que siga
la coreografia para bailar al ritmo de una cancién. Primero van a copiar una
rutina para ejemplificar como el robot puede bailar y después escogeran su
propia cancion y disefaran su propia rutina. Tendran que ponerse de acuerdo
para elegir una cancion que sea del agrado de todos.

Podran programar con un motor o con ambos motores, realizar giros en su
propio eje, giros abiertos, ir hacia delante o hacia atras.

RECOMENDACION

Pueden utilizar Gnicamente las herramientas de programacion
que conocen Y los movimientos deberdn ser programados en
duraciones muy cortas (pueden programar en décimas de
segundo).

<
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ACTIVIDADES
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Al iniciar la sesion deben organizar su equipo y los roles de trabajo que cada
integrante asumira. Luego recibirdan un set de tecnologia LEGO Education,
tendrdn que revisar las piezas del set e instalar el software en el computador.

Comenten: ;¢cémo se puede lograr que un robot baile?

Mencionen qué género de musica es el que mas les gusta o piensen en cual
se adecUa maés facilmente a los movimientos que desean programar.

A quien le corresponda el rol de investigador jefe debe averiguar:

¢{Qué es un robot humanoide? ;Cuales son sus caracteristicas? Y deber3
observar el video del baile “no rompas mas” §Qué movimientos se llevan a
cabo para esta coreografia’

Video de la cancion:
http://www.youtube.com/watch?v=cpE_OnV_ztU
Videos sugeridos para la investigacion:
http://www.youtube.com/watch?v=9Zc0IEIGIAQ
http://www.youtube.com/watch?v=dmFoh2GkTOQ

El investigador debe compartir con sus companeros los datos interesantes del
tema usando los recursos que necesite (carteles, dibujos, etc).
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= Armen el robot llamado Base motriz. Recuerden que una vez que el
profesor dé la instruccion de iniciar la construccion, todos los integrantes
del equipo deben estar trabajando en el rol que se les asigno.

= Parala construccion, tienen las instrucciones de armado en el manual de

“Instrucciones de construccion” que estd dentro del set, o bien de forma
digital en el software.

(Robot educador > Instrucciones de construccion > Base motriz)

=] Tank Bot  Configuraci6n de bloques ~ +

Base Motriz

Guia para p

de

Busca y construye cualquiera de los modelos incluidos en el Robot educador

_ J

Para comenzar con la programacién, descarguen la programacion que
el profesor brindard en las descargas y comprueben que el robot siga la
coreografia.

= ROBOT BAILARIN 1.ev3

e ¢

<
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Programacion
.

.

2l ®Ong
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Programa de coreografia“No rompas mas”




Programacion
.
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Detalle de programa anterior D
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Programacion
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Detalle de programa anterior E

= Observen la coreografia de la cancién “No rompas mas” y después
observen los movimientos del robot. Deduzcan la secuencia de
programacion.

-—‘ PROBAR

Ejercicio 1

Inventen y programen su propia coreografia.

Las instrucciones son:

®  Escoger una cancion y programar el robot para que lleve el ritmo de la
cancion (entre mas precisos sean los movimientos, mejor).

®  Flrobot debe bailar, por lo menos, 20 segundos.

= Proponer al asistente de investigador y redactor que disefe una
presentacion divertida para mostrar el funcionamiento del robot bailarin,
por ejemplo, un programa de televisién en el que hardn una coreografia.




= |a programacion en cada equipo serd muy diferente dependiendo de la
musica que escojan.

B Deben presentar el baile a todos vy, al final, votar por el robot que
consideren haya sido el mas preciso (Un voto por equipo, y no es valido
votar por el propio equipo). El equipo que obtenga mas votos, sera el
ganador.

. REFLEXION '—-

Al finalizar la sesién, presenten el trabajo de su grupo a sus otros compareros y

conversen acerca de lo que realizd su robot a partir de las siguientes preguntas:

= ;Como lograron que el robot bailara?, jqué tipos de movimientos hizo el
robot?

= ;Qué pasos realizaron para programar al robot desde el software?

m ;Los links que visitaron tenfan informacion relevante para la actividad?,
;buscaron otras fuentes de informacién?

m  ;Fue importante intercambiar sus ideas con los otros grupos de trabajo?,
ipor qué?

= |maginen una situacion cotidiana que podrian mejorar aplicando lo que
aprendieron hoy.

= Recuerden que el robot debe quedar desarmado, guardado y acomodado
de acuerdo al inventario del Anexo 5.

<
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SESION 5

DESAFIO

& Incorporar los sensores de contacto (Sensor tactil) y
disbancia (Ultrasonico).

& Lograr que el robot interactie con el medioambiente a través
de los sensores para ejecutar acciones.

& Programar una simulacién de una aspiradora inteligente.

Comenzaran esta sesion realizando una actividad para relacionar los sentidos
de tacto y vista. Al finalizar la sesion, programaran una simulacion de una
aspiradora inteligente.

<



| L

MI TALLER DE AC}
RoBaTICA TR,

ACTIVIDADES
-—‘ DISENAR -

Al iniciar la sesion deben organizar su equipo y los roles de trabajo que cada
integrante asumira. Luego recibirdan un set de tecnologia LEGO Education,
tendrdn que revisar las piezas del set e instalar el software en el computador.

Comenzaran desarrollando la siguiente actividad:

= Un companero representara a un robot. Este deberd moverse hacia delante
"hasta que” choque con la pared. Cuando esto suceda, deberd detenerse
y retroceder. Comenten: jqué condicion estd cumpliendo el robot para
detenerse?

= |a siguiente accion serd que el robot camine hacia delante “hasta que”
detecte una distancia frente a él de 40 cm. Cuando esta condicién se
cumpla, el robot debe detenerse vy retroceder. Comenten: ;qué condicion
estd cumpliendo el robot para detenerse?




<

El investigador jefe debe averiguar cémo funciona una maquina de refrescos
o dulces.

Puede observar el siguiente video:

Maquina expendedora de golosinas a granel:
http://www.youtube.com/ watchv=jSx6-TsuVB0
Observen. §Qué sensores ocupan? ;Como funciona?

Investiguen. ;Qué es una aspiradora inteligente? Puede observar los
siguientes videos:

http//www.youtube.com/watch?v=JIAaOtJdwP8
http//www.youtube.com/watch?v=-_tyaBHYvGA

El investigador debe compartir con sus companeros los datos interesantes del
tema, usando los recursos que necesite (carteles, dibujos, etc).
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B Armen el robot llamado Base motriz. Recuerden que una vez que el
profesor dé la instruccion de iniciar la construccion, todos los integrantes
del equipo deben estar trabajando en el rol que se les asigno.

®m  Parala construccion, tienen las instrucciones de armado en el manual de
“Instrucciones de construccion” que esta dentro del set, o bien de forma
digital en el software.

(Robot educador > Instrucciones de construccion > Base motriz)

] TankBot  Configuracion de bloques  +

Base Motriz

Guia para profesores

Instrucciones de construccién

Busca y construye cualquiera de los modelos incluidos en el Robat educador

= Deben ensamblar los sensores de contacto y ultrasénico, para ello
encontraran las instrucciones dentro del software en las siguientes rutas:

(Robot educador > Instrucciones de construccion > Sensor Tactil - Base Motriz
> Abrir)

(Robot educador > Instrucciones de construccién > Sensor Ultrasonico - Base
Motriz > Abrir)
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Ejercicio 1

Hagan que el robot reproduzca el sonido “LEGO” una vez que se presione
el sensor tactil.

= El segundo icono corresponde al bloque “Esperar” de la paleta de
control de flujo. En este mismo icono se ha cambiado la condicién
por cumplir por la de Sensor tactil/Comparar/Estado. El bloque a
continuacion corresponde a “Sonido” de la paleta de accién. En la
parte superior derecha del tercer bloque es posible seleccionar el
archivo de sonido por reproducir. En este caso, la palabra “LEGO”".

\

Solucién propuesta



MI TALLER DE

Ejercicio 2
Hagan que en el display/pantalla del robot se visualice la palabra
"MINDSTORMS" cada vez que se presione el sensor de contacto.

Fijate bien

= Nuevamente se ocupa el icono “Play’, el icono “Esperar” por sensor
tactil y el icono "Pantalla” En el icono "Pantalla” se elige Texto/Pixeles
y aparece la palabra MINDSTORMS en la linea verde. Finalmente, se
ocupa el icono “Esperar’, tiempo 1 segundo para observar la imagen
en la pantalla.

B Para que esta actividad funcione deben presionar el sensor de
contacto.

Programacion
-

MINDETORMS

Solucién propuesta
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Ejercicio 3
Hagan que el robot avance indefinidamente y se detenga cuando
encuentre un obstaculo a 15 centimetros de distancia frente a él.

Programacion
~

Solucién propuesta

Ejercicio 4 |
El siguiente reto es hacer una aspiradora inteligente.

J

B Deben programar el robot para [ )
que avance indefinidamente hasta
que encuentre un obstaculo a una
distancia menor o igual a 20 cm de

distancia frente a él; después, debe L )

irar 90° para superar el obstaculo. .
g P P _ ) Icono Bucle
Todas estas acciones deberdn
repetirse indefinidamente gracias al

icono “Bucle”.



Programacion
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Fijate bien
Revisen que el primer bloque este configurado en encendido; prueben la vuelta hasta que
logren el giro de 90°.
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REFLEXION '—-

Al finalizar la sesion, presenten el trabajo de su grupo a sus otros companeros y
conversen acerca de lo que realizd su robot a partir de las siguientes preguntas:

= ;Como lograron que el robot avanzara indefinidamente hasta encontrar un
obstaculo?

= ;Qué pasos realizaron para programar al robot desde el software?

m  ;los links que visitaron tenian informacion relevante para la actividad?,
;buscaron otras fuentes de informacién?

= ;Fue importante intercambiar sus ideas con los otros grupos de trabajo?,
Jpor qué?

= |maginen una situacion cotidiana que podrian mejorar aplicando lo que
aprendieron hoy.

= Recuerden que el robot debe quedar desarmado, guardado y acomodado
de acuerdo al inventario del Anexo 5.
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SESION 6

DESAFIO

& Incorporar el sensor de color.
& Condicionar la herramienta “Esperar™ con el sensor de color.

& Probar con el sensor de color las opciones que tenemos para
realizar diferentes tareas.

& Lograr que el robot realice una tarea especifica segin el color
que asighemos.

En esta sesion se incorpora el sensor de color. Al igual que en la sesion
anterior, seguirdn haciendo y probando sus algoritmos de programacion,
con los nuevos componentes que utilizaran en los robots educativos.

<
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Al iniciar la sesion deben organizar su equipo y los roles de trabajo que cada
integrante asumird. Luego recibirdan un set de tecnologia LEGO Education,
tendrdn que revisar las piezas del set e instalar el software en el computador.

Comenten

{Ustedes se despiertan solos o esperan todos los dias por la mafana
algo que les ayude a levantarse de la cama e ir a la escuela?

Unavez que esperan poralgo, en este caso‘escucharla alarma’, después viene
una accion: “levantarse”. Lo mismo pasa en muchos casos con los sensores.
Por ejemplo con el sensor de color su robot puede estar ejecutando algunas
accionesy va aesperar por un estimulo, que puede ser intensidad de luz o un
color especifico, para continuar con la siguiente accion.,

El investigador jefe debe averiguar las aplicaciones que se le han dado al
sensor de color.

Pueden revisar el siguiente link. En este podran observar cémo el sensor de
color puede discriminar entre un color y otro.

http://www.youtube.com/watch?v=H7HTQai7Wwg

El investigador debe compartir con sus companeros los datos interesantes
del tema, una manera divertida de hacerlo es la siguiente: el investigador
simulara ser un cientifico que dara una conferencia del funcionamiento del
sensor.
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= Armen el robot llamado “Seleccionador de color” Recuerden que una
vez que el profesor dé la instruccién de iniciar la construccion, todos los
integrantes del equipo deben estar trabajando en el rol se les asigné.

= Parala construccion, tienen las instrucciones de armado en el manual de
“Instrucciones de construccion” que estd dentro del set, o bien de forma
digital en el software.

(Set principal del modelo > Instrucciones del modelo > Seleccionador de Color)

(ichivo _Editar _ Herramientas Ayuda

(=] Proyecto  BEATRIZ-LEGO.ev3* '+

Seleccionador de Color

de Color

Escanea y carga objetos coloreados y permite que el Seleccionador de Color los coloque en Ia zona
adecuada.

El Seleccionador de color utiliza el Sensor Tacti, el Sensor de Color y los motores para controlar sus
movimientos.

[Abrir]

& J

Una vez armado el robot “Seleccionador de color’, probaran los elementos
gue este contiene.

Abran el editor para un nuevo proyecto.

(Archivo > Nuevo proyecto > Programa > Abrir)
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Deben programar el “Motor grande’, que controla la cinta transportadora del
robot.

Para continuar, deben conectar un segundo sensor tactil al modelo de
construcciéon “Seleccionador de color’, como muestra la imagen. Una vez
ensamblado el segundo sensor tactil al modelo, deben conectar el cable del
sensor al “Puerto de entrada 2" que esté en el ladrillo programable.

e
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Ejercicio 1

Tendrédn que lograr que cuando el robot encuentre un color realice
diferentes acciones:

= Rojo: Hacer que la cinta transportadora avance la derecha y se
detenga al presionar uno de los sensores tactiles.

m  Azul: Hacer que la cinta transportadora avance a la izquierda y se
detenga al presionar uno de los sensores tactiles.

®  \Verde: Hacer que aparezca una imagen en el display.

. _J

\

Rojo derecha

Solucién propuesta
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Verde imagen en display

Solucién propuesta
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Ejercicio 2

= Ahora trabajardn con el sensor de color ubicado al costado del
ladrillo programable.

= Tendrdn que lograr que el sensor reconozca 4 colores de bloques
(verde, amarillo, rojo y azul), y al momento de acercar cada color, este
indique cudl es. Se deben probar diferentes maneras de lograr esto.

& J

Programacion
.

v
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Solucién propuesta
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Ejercicio 3
Tendran que lograr que el robot avance en dos direcciones reiteradas
veces tocando los sensores tactiles de los extremos. Prueben diferentes

alternativas de programacién y funciones extras, como sonidos.

Programacion
~

Solucién propuesta
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Al finalizar la sesion, presenten el trabajo de su grupo a sus compareros y
conversen acerca de lo que realizd su robot a partir de las siguientes preguntas:

= ;Como lograron que el robot realizara una tarea especifica segun el color
asignado?

= ;Qué pasos realizaron para programar al robot desde el software?

= los links que visitaron tenian informacion relevante para la actividad?,
;buscaron otras fuentes de informacién?

= ;Fue importante intercambiar sus ideas con los otros grupos de trabajo?,
Jpor qué?

= |maginen una situacion cotidiana que podrian mejorar aplicando lo que
aprendieron hoy.

®  Recuerden que el robot debe quedar desarmado, guardado y acomodado
de acuerdo al inventario del Anexo 5.

eecccccccce
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SESION 7

DESAFIO

@ Conocer una nueva herramienta de programacion mediante la
cual el robot serd capaz de tomar decisiones.

& Identificar la mejor opcion para ayudar al robot a tomar una
decision dependiendo del estimulo de color.

En esta sesién podrdn conocer y combinar nuevos elementos, como
memoria, motor pequefo, etc., con el fin de elaborar un mecanismo
automatico y atractivo.

<
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Al iniciar la sesion deben organizar su equipo y los roles de trabajo que cada

integrante asumird. Luego recibirdan un set de tecnologia LEGO Education,
tendrdn que revisar las piezas del set e instalar el software en el computador.

El investigador jefe debe averiguar en qué partes puede ser Util el robot
seleccionador de colory los elementos que lo conforman.

Pueden ver los siguientes /inks:
https://www.youtube.com/watch?v=H7HTQai7Wwg
https://www.youtube.com/watch?v=T1bpafUsP7Y

El investigador debe compartir con sus compaferos los datos interesantes
del tema usando los recursos que necesite (carteles, dibujos, etc.).

-—‘ HACER u

= Armen el robot llamado “Seleccionador de color” Para ello, deberan

utilizar las instrucciones que se encuentran de forma digital en el software.
Set principal del modelo >Instruciones del modelo > Seleccionador de color > Abrir
= Trabajen con el sensor de color y guarden la informacion que este
entrega utilizando la herramienta “Variable” del menu en el programa

LEGO MINDSTORMS Lego Education, que se puede encontrar en la
paleta roja en el menu de la parte inferior.



= Pueden leer sobre el icono“Variable”en la siguiente ruta del menu general:

(Robot educador > Informacion detallada > Variables > Abrir)

Comparar \
p® 2 t =?r
EP""‘*U
Aspectos basicos
Variables
Robot educadar \
! 4"1"; \ ) ‘ E ‘ 13/18
Hardware

Sensor de Colar - Calibrar
oy -

WT variables

Herramientas m i

Baza Mot

Registro de Datos

Instrscclones de
enmiiruseiin
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= Deben lograr que el robot lea entre cuatro a ocho colores e indicar
cuantos leyd. Se debe tomar como ejemplo la imagen que viene a
continuacion:

Programacion
~

& J

Solucién propuesta
Hagan sus propios programas y luego compartanlos con sus compaferos.
Recuerden que hay mas de una forma para desarrollar este ejercicio.

Para ampliar el trabajo desarrollado en esta sesion, pueden observar un video
que muestra lo que puede llegar a hacer el robot Seleccionador de color.
Vean el siguiente fink:

https://www.youtube.com/watch?v=co5fPwO_nTw
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Al finalizar la sesion, presenten el trabajo de su grupo a sus compaferos y
conversen acerca de lo que realizd su robot a partir de las siguientes preguntas:

= ;Como lograron que el robot memorizara los colores?
= ;Qué pasos realizaron para programar al robot desde el software?

= los links que visitaron tenfan informacién relevante para la actividad?,
¢buscaron otras fuentes de informacion?

= ;Fue importante intercambiar sus ideas con los otros grupos de trabajo?,
Jpor qué?

B |maginen una situacion cotidiana que podrian mejorar aplicando lo que
aprendieron hoy.

®  Recuerden que el robot debe quedar desarmado, guardado y acomodado
de acuerdo al inventario del Anexo 5.
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SESION 8

DESAFIO

& Trabajar con el sensor de color en la opcion “Comparar”
intensidad de luz reflejada.

& Aplicar lo aprendido en las sesiones anteriores construyendo
prototipos para cumplir nuevos retos.

En esta sesion desarrollaran sus capacidades de disefio y construccion. Para
ello, realizaran un ejercicio que resuelva un problema utilizando las piezas y
partes del set de robodtica del taller.

Cada equipo se enfrentard a un reto diferente para lograr el proceso de “arar
y dejar la semilla”

<
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Al iniciar la sesion deben organizar su equipo y los roles de trabajo que cada

integrante asumird. Luego recibirdan un set de tecnologia LEGO Education,
tendrdn que revisar las piezas del set e instalar el software en el computador.

El investigador jefe debe averiguar ¢qué significa reforestaciéon? ;Qué
tipo de maquinas se utilizan para sembrar y cosechar?

Elinvestigador debe compartir con sus compaferos los datos interesantes del
tema, puede realizar la presentacion con dibujos del proceso “reforestacion”y
proponer algun prototipo que ayude en este proceso.

Deben lograr disefar un brazo para arar la tierra y un brazo para que suelte
la semilla. Pueden observar los siguientes videos que muestran algunos
mecanismos relacionados.

http://www.youtube.com/watch?v=LXqbrr5mdfM
http://www.youtube.com/watch?v=rqiMdfErGhM
http://www.youtube.com/watch?v=RcCd7akBgnk

http://www.youtube.com/watch2v=SgPtx4K2CFA
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= Armen el robot llamado Base motriz. Recuerden que una vez que el
profesor dé la instruccion de iniciar la construccion, todos los integrantes
del equipo deben estar trabajando en el rol que se les asigno.

= Parala construccion, tienen las instrucciones de armado en el manual de
“Instrucciones de construccion” que estd dentro del set, o bien de forma
digital en el software.

(Robot educador > Instrucciones de construccion > Base motriz)

Y Tank Bot  Configuracion de bloques ~ +

Base Motriz

16

Guia para pi

de

Busca y construye cualquiera de los modelos incluidos en el Robot educador

<
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= Para utilizar el sensor de color modo intensidad de luz reflejada
deben revisar el anexo 3.

= En el software EV3 se encuentra el sensor de color en la paleta
amarilla, como muestra la imagen.

- - .-

0 (Piw s
e

Puerto de entrada al que
se conectard el sensor

T Medida

e Comparar »

@ Calibrar  »

Menu del sensor al
incluirlo en programa

[cono sensor

Opciones para
de color

activar sensor
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Ejercicio 1

= Un equipo debe construir un mecanismo que puede ser un brazo
tipo trinchete que permita rayar/arar la tierra. Para ello, es necesario
un sensor de luz, ya que el robot ird sobre una linea negra para no
desviarse.

m  Deben usar la pista para que el robot detecte y siga la linea negra

que se muestra en el ejemplo con una flecha.
|\ J

=

Para realizar este ejercicio se
utilizara la pista que aparece en la

imagen.

AN

e
Posicion inicial 1
INICIO

Programacion
N

& J

Solucién propuesta

0..0..0..00‘ m N
co



MI TALLER DE

DT - - W
RoBaTICA TR,

. 2
Ejercicio 2

= Otro equipo debe construir un mecanismo para que el robot suelte la

semilla.

= Esnecesario un sensor de luz, ya que el robot se debe detener en cada linea
negray el brazo debe bajar simulando que deja una semilla en cada cuadro.

®  Sedebe usar la pista para que el robot detecte cada linea negra como se

muestra en el ejemplo (flechas).
g J

T

Para realizar este ejercicio se N

utilizard la pista que aparece en la
imagen.

Posicion inicial 1
INICIO

\

01

T

A BrC
[

ol & OM GD@{'E@@ Mg
@ el 20 20 o]t

Solucién propuesta
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Al finalizar la sesion, presenten el trabajo de su grupo a sus compareros y
conversen acerca de lo que realizd su robot a partir de las siguientes preguntas:

= ;Como lograron que el robot dejara la semilla en cada cuadro?
= ;Qué pasos realizaron para programar al robot desde el software?

= los links que visitaron tenian informacion relevante para la actividad?,
¢buscaron otras fuentes de informacion?

= ;Fue importante intercambiar sus ideas con los otros grupos de trabajo?,
Jpor qué?

B |Imaginen una situacion cotidiana que podrian mejorar aplicando lo que
aprendieron hoy.

®  Recuerden que el robot debe quedar desarmado, guardado y acomodado
de acuerdo al inventario del Anexo 5.

eecccccccce
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SESION 9

DESAFIO

& Crear un robot propio que incluya el sensor ultrasonico o de
disbancia.

& Analizar la l6gica de programacion para lograr que el robot
realice la tarea.

& Programar desde un computador.

En esta sesion desarrollardn sus capacidades de disefio y construccion. Para
ello, realizaran un ejercicio que resuelva un problema utilizando las piezas y
partes del set de robdtica del taller.

<
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Al iniciar la sesion deben organizar su equipo y los roles de trabajo que cada

integrante asumird. Luego recibirdan un set de tecnologia LEGO Education,
tendrdn que revisar las piezas del set e instalar el software en el computador.

Lean y comenten:

“Recoger y separar la basura debe ser un tema muy importante
para cualquier persona del mundo, ya que el problema de basura y
residuos cada vez afecta a mas seres vivos”.

El investigador jefe debe averiguar sobre diferentes robots que estan
actualmente ayudando a limpiar ya sea la tierra o el mar.

Para ello, pueden ver los siguientes videos:
Barco recolector de basura:
http://www.youtube.com/watch?2v=CWIv3C4UAfo

Robot recolector de basura:

http://www.youtube.com/watchv=Z2cg0OYK69Bw
http://www.youtube.com/watch2v=TimpV0ySyOY

El investigador debe compartir con sus compaferos los datos interesantes
del tema, usando los recursos que necesite (carteles, dibujos, etc.).
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= Armen el robot llamado Base motriz. Recuerden que una vez que el
profesor dé la instruccion de iniciar la construccion, todos los integrantes
del equipo deben estar trabajando en el rol que se les asigno.

= Parala construccion, tienen las instrucciones de armado en el manual de
“Instrucciones de construccion” que estd dentro del set, o bien de forma
digital en el software.

(Robot educador > Instrucciones de construccion > Base motriz)

=] Tank Bot  Configuracion de bloques ~ +

Base Motriz

de

Busca y construye cualquiera de los modelos incluidos en el Robot educador

<
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Ejercicio 1

iEs posible disefar un robot que nos ayude a limpiar la ciudad?

® Deben construir un robot que sea capaz de dejar (arrastrar/llevar) la
mayor cantidad de basura hacia el recuadro verde, donde se recicla
la basura.

®m  Tendran un periodo de dos minutos para terminar el recorrido. Las
pelotas de ping-pong representan basura que esta tirada por toda la

ciudad.
|\ J
Para realizar este ejercicio se ® -:
utilizard la pista que aparece en la
imagen. 7
o
@
. .
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Al finalizar la sesion, presenten el trabajo de su grupo a sus compaferos

y conversen acerca de lo que realizé su robot a partir de las siguientes

preguntas:

= ;Como lograron que el robot llevara la basura de su posicion original al
otro lado?

= ;Qué pasos realizaron para programar al robot desde el software?

®;Los links que visitaron tenfan informacion relevante para la actividad?,
;buscaron otras fuentes de informacion?

®  ;Fueimportante intercambiar sus ideas con los otros grupos de trabajo?,
ipor que?

= |maginen una situacion cotidiana que podrian mejorar aplicando lo que
aprendieron hoy.

= Enlos Ultimos treinta minutos de la sesidn se realizard una competencia

para ver cudl de los equipos logré el mejor resultado.

= Recuerden queelrobotdebe quedar desarmado, guardadoyacomodado
de acuerdo al inventario del Anexo 5.

<
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SESION 10

DESAFIO

& Realizar ejercicios de navegacion con la Base motriz.
& Disefar algoritmos de programacion.
& Disefiar estrategias de resolucion de problemas de navegacion.

& Probar maltiples veces los ejercicios, hasta estar conformes
con el desempeiio del robot.

En esta sesion deberdn realizar una serie de ejercicios que les permitan
demostrar todo lo que han aprendido hasta ahora. Habiendo perfeccionado
las estructuras de programacion, el uso de la traccion de movimiento y el
empleo de los comandos para la adquisicion de datos por medio de los
sensores; trabajaran en la combinacion de estos para efectuar ejercicios de
navegacion.

<
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Al iniciar la sesion deben organizar su equipo y los roles de trabajo que cada

integrante asumird. Luego recibirdan un set de tecnologia LEGO Education,
tendrdn que revisar las piezas del set e instalar el software en el computador.

Para comenzar, jugardn a desplazarse dentro de la sala en diferentes
direcciones solo con las instrucciones de sus compaferos, simulando que
son robots, y que quienes dan las instrucciones son el ladrillo programable.
Roten los turnos para que todos los integrantes simulen ser el robot.

Al terminar el juego comenten:

iSera posible hacer que un robot se desplace por los caminos y
direcciones que nosotros indiquemos? ;Qué sensores utilizarian
para realizar esto?

El investigador jefe debe averiguar sobre el tema. Para ello, puede ver los
siguientes videos y comentar.

https://www.youtube.com/watch2v=SNgb5xf4SJA
https://www.youtube.com/watch?v=UszWoF3Ro9k

El investigador debe compartir con sus companeros los datos interesantes
del tema, usando los recursos que necesite (carteles, dibujos, etc.).
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= Armen el robot llamado Base motriz. Recuerden que una vez que el
profesor dé la instruccion de iniciar la construccion, todos los integrantes
del equipo deben estar trabajando en el rol que se les asigno.

= Parala construccion, tienen las instrucciones de armado en el manual de

“Instrucciones de construccion” que estd dentro del set, o bien de forma
digital en el software.

(Robot educador > Instrucciones de construccion > Base motriz)

Para continuar, realizaran la programacion del ejercicio de navegacion en la
pista establecida para ello. Las instrucciones son:

= Los robots deberdn empezar en uno de los cuadrados blancos de la
pista, cuadrado que sera determinado por el profesor antes de empezar
a programar el ejercicio y sera diferente para cada equipo de trabajo.

B Una vez posicionado en el cuadrado, el robot deberd avanzar tres
recuadros blancos y decir “good job” cada vez que pase por una linea
negra.

= | uego, el robot deberd avanzar de manera directa hacia el recuadro con

el color verde.

= Después, el robot deberd avanzar de manera directa hacia el recuadro
con el color rojo.

B Finalmente, el robot deberd avanzar de manera directa hacia el recuadro
con el color azul.

<
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Para llevar a cabo este ejercicio se utilizara la pista que aparece en laimagen. }

I

{
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Deben hacer ejercicios simples de programacion, haciendo trazos de figuras

geométricas, como tridangulos y cuadrados, con el sensor giroscopio, que se
encuentra en la paleta Sensor/Giroscopio.
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Al finalizar la sesion, presenten el trabajo de su grupo a sus compaferos
y conversen acerca de lo que realizé su robot a partir de las siguientes
preguntas:

= ;Como lograron que el robot trazara figuras geométricas?
= ;Qué pasos realizaron para programar al robot desde el software?

= ;los links que visitaron tenfan informacion relevante para la actividad?,
;buscaron otras fuentes de informacion?

= ;Fueimportante intercambiar sus ideas con los otros grupos de trabajo?,
ipor qué?

= |maginen una situacion cotidiana que podrian mejorar aplicando lo que
aprendieron hoy.

= Recuerdenqueelrobotdebe quedardesarmado,guardadoyacomodado
de acuerdo al inventario del Anexo 5.

<
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SESION OPTATIVA 1

DESAFIO

& Realizar ejercicios de navegacion con la Base motriz.
& Disefar algoritmos de programacion.
& Disefiar estrategias de resolucion de problemas de navegacion.

& Probar maltiples veces los ejercicios, hasta estar conformes
con el desempeiio del robot.

En esta sesion, deberan realizar una serie de ejercicios que les permitan
demostrar todo lo que han aprendido hasta ahora. Habiendo perfeccionado
las estructuras de programacion, el uso de la traccion de movimiento y
el uso de los comandos para la adquisicion de datos por medio de los
sensores trabajaran en la combinacion de estos para efectuar ejercicios de
navegacion.

<<
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Al iniciar la sesion deben organizar su equipo y los roles de trabajo que cada

integrante asumird. Luego recibirdan un set de tecnologia LEGO Education,
tendrdn que revisar las piezas del set e instalar el software en el computador

El investigador jefe debe averiguar lo que hacen en la competencia World
Robot Olympiad (WRO) y compartir con sus companeros los diferentes retos
a los que se presentan los chicos y las categorias que existen.

Pueden revisar los siguientes /inks:

http://www.youtube.com/watch?v=L-NFBdA6VVg
http://www.youtube.com/watch?v=477z6hb3hrg

www.wroboto.org

-—‘ HACER

= Armen el robot llamado Base motriz. Recuerden que una vez que el

profesor dé la instruccion de iniciar la construccion, todos los integrantes
del equipo deben estar trabajando en el rol que se les asigno.

®  Parala construccion, tienen las instrucciones de armado en el manual de
“Instrucciones de construccion” que esta dentro del set, o bien de forma
digital en el software.

(Robot educador > Instrucciones de construccion > Base motriz)
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Ejercicio 1

~N

El desafio es lograr que el robot llegue a la posicion final del recorrido,
a partir de las siguientes instrucciones:

- Iniciar en la Posicion inicial 1.

- Detectar cuatro lineas negras.

- Detectar el recuadro color rojo.

- Detectar el recuadro verde.

- Proyectar una imagen en el display del ladrillo por un segundo y
reproducir el sonido “Stop”.

Deberan realizar la programacion del ejercicio de navegacion en la pista
establecida (el tiempo estimado para resolver el reto es de 30 min.).

J

Importante

Recordar que dependiendo de la arquitectura del robot los valores y

configuraciones de la programacion pueden variar, los estudiantes deben

probar la mejor configuracién posible para lograr el desafio.
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Posicion inicial 1
INICIO

o Posicién final llegando
Cﬂ! al cuadro verde.

Para realizar este ejercicio se

utilizard la pista que aparece en la
imagen.
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Al finalizar la sesion, presenten el trabajo de su grupo a sus compaferos y

conversen acerca de lo que realizd su robot a partir de las siguientes preguntas:

;Coémo lograron que el robot navegara por la pista?
/Qué pasos realizaron para programar al robot desde el software?

¢Los links que visitaron tenfan informacion relevante para la actividad?,
¢buscaron otras fuentes de informacion?

iFue importante intercambiar sus ideas con los otros grupos de trabajo?,
Jpor qué?

Imaginen una situacion cotidiana que podrian mejorar aplicando lo que
aprendieron hoy.

Recuerden que el robot debe quedar desarmado, guardado y acomodado
de acuerdo al inventario del Anexo 5.







SESION OPTATIVA 2

DESAFIO

& Comprender la importancia de la utilizacion de variables y
sus usos practicos para permitir que un robot pueda tomar
decisiones.

& Disefiar y probar estructuras de programacion que incorporen
variables y bloques matematicos.

Luego de usar los sensores y motores del robot, es importante que
aprendan a utilizar variables para generar procesos. Esto les permitira tener
mayor control de los productos robéticos que deseen hacer.

En esta sesion disefaran, haran y probaran estructuras de programacion que
incorporen variables y bloques matematicos.
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Al iniciar la sesion deben organizar su equipo y los roles de trabajo que cada

integrante asumird. Luego recibirdan un set de tecnologia LEGO Education,
tendrdn que revisar las piezas del set e instalar el software en el computador.

Investiguen en Internet acerca de los siguientes bloques y sus funciones

respectivas:

Bloque matematica Bloque redondear Bloque matematica avanzado
= Suma = Redondear al mas cercano ®  Funcidn ecuaciones

B Resta ®m  Redondear hacia arriba ®  Funcién moédulo

= Multiplicacion = Redondear hacia abajo = Funcién negar

= Division ®=  Truncar = Funcién piso

= Valor absoluto = Funcién techo

= Rafz cuadrada ®m  Funcién redondear

= FExponente = Funcion absoluto

= fFuncidn raiz cuadrada
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= Armen el robot llamado Base motriz. Recuerden que una vez que el
profesor dé la instruccion de iniciar la construccion, todos los integrantes
del equipo deben estar trabajando en el rol que se les asigno.

= Parala construccion, tienen las instrucciones de armado en el manual de
“Instrucciones de construccion” que esta dentro del set, o bien de forma
digital en el software.

(Robot educador > Instrucciones de construccion > Base motriz)

= VROBAR '—-

Realizaran la programacion del ejercicio de navegacion en la pista establecida

/’

SESION

para ello. La seccion que se utilizard sera la que tiene forma de peine, y el
robot debera cumplir con las siguientes instrucciones:

B Con los sensores de contacto se deberd ingresar un valor entre los
numeros 30y 40, el que debe seralmacenado en una variable de nombre
‘obligatorio”.

=
-
=
5
2

= En otra variable de nombre “aleatoria’, se debe almacenar un valor que
variard entre dos y ocho.

®  f| robot deberd cruzar tantas lineas como el nimero almacenado en la

variable “aleatoria” Ademas, cada vez que cruce una linea, deberd sumar
el nimero que se encuentra almacenado en la variable “obligatorio’, y al
finalizar el ejercicio tendrad que mostrar en pantalla el resultado final.

<
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Para realizar este ejercicio se utilizard la pista que aparece en la imagen.
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REFLEXION '—-

Al finalizar la sesion, presenten el trabajo de su grupo a sus compaferos

y conversen acerca de lo que realizé su robot a partir de las siguientes

preguntas:

iCreen que las matematicas y los numeros son importantes para
comunicarse con los robots?

(Eselroboty su programacion un aparato que funcione con légica?, jusa
esta ldgica conceptos matematicos estructurados?

/Qué pasos realizaron para programar al robot desde el software?

;Los links que visitaron tenfan informacion relevante para la actividad?,
;buscaron otras fuentes de informacion?

iFue importante intercambiar sus ideas con los otros grupos de trabajo?,
ipor qué?

Imaginen una situacion cotidiana que podrian mejorar aplicando lo que
aprendieron hoy.

Recuerden que el robot debe quedardesarmado, guardadoyacomodado
de acuerdo al inventario del Anexo 5.
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ANEXOS

ANEXOO0: | Inbtroduccion a la prog

Programar es un procedimiento estructurado que permite dar indicaciones a las maquinas.
En el caso de este curso, la programacion sirve para indicarle al robot qué actividades debe
hacer. Para eso, le indicamos si debe mover un motor o estar atento para identificar en qué
condicion esta un sensor, y con la informacion que pueda procesar, el robot deberd realizar
una acciéon o tomar decisiones para hacer una cosa u otra.

La programacién es una ciencia. Lo que determina el resultado es el programador. Si el
programador no es claro en sus indicaciones o desconoce algunas reglas del juego del
lenguaje de programacion que estd utilizando, la probabilidad de cometer errores es mayor
y los resultados no seran los esperados.




m Control de roles

Nombre del equipo:

Sesion

Organizador

Constructor

Asistente de

0yC

Investigador
Jefe

Redactory
Asistente de )

Roles

Programador

Nombre del equipo: Set:

Sesion

Organizador

Constructor

Asistente de
0yC
Investigador
Jefe

Redactory
Asistente de )

Roles

Programador

Nombre del equipo: Set:
Sesion

Organizador

Constructor

Asistente de
0yC
Investigador
Jefe
Redactory
Asistente de )

Roles

Programador
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Para instalar el software de programacion:
Insertar el CD que contenga el software LEGO MINDSTORMS Education EV3

Hacer doble clic en el siguiente icono o descripcion como la sefialada a continuacion:

€2 | ME-EV3-WIN32-ES-01-01-full setup.exe

ganizar ¥ Compartir con = Grabar MNueva carpeta
e
c Mombre Fecha de modifica...
Favaoritos
& Descargas EV3
B Escritorio & LME-EV3-WIN32-ES-01-01-full-setup.exe

= Sitios recientes

3 Bibliotecas

=] Decumentos
= Imagenes
@ Musica

# videos

i Equipo

Li_,, Disco local (C:)
- EV3 (E)

M Red
B ADMINPAQ
B pc1
i pc3
B pcy
& pcs
i pcs
& pco
& pst

2 elementos

Dy

e



e En caso de presentar Control de cuentas de usuario, hacer clic en Si.

{@Cﬂnﬁddemenmsdemri-o‘_“___'

Mombre del programa: LME-EV3-WIN32-E5-01-01-full-setup.exe
Editor: Desconocido
Origen del archiveo: Medics extraibles en este equipo

@ Meostrar detalles Si l [ Nao ]

Cambiar la frecuencia con la que aparecen estas notificaciones

o Esperar a que termine el proceso de extraccion.

e Seleccionar el directorio donde desee instalar el software. Hacer clic en Siguiente.

.
& LEGO MINDSTORMS Education EV3
i——.

Dile?alio de destino M mi nn 51-@ rms
education Eva

Seleccione el drectario de instalacidn principal.

Directonio de desting
C:\Program Files\LEGO Software \LEGO MINDSTORMS Edu EV3\ | [ Explarar...

<< Atz |I Sigquiente > I [ Cancelar
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@ Seleccionar la opcion de instalacion de Edicion para estudiantes.

ﬁ LEGO MINDSTORMS Education EV3

Seleccione la opcidn de instalacion mlnu 51-@'-. m 5
education Eva

Seleccione una de las siguientes opriones.
/

(@ Edicidén para estudiantes

() Edicion para profesores

[ << Alrds |I Siguiente »» I [ Cancelar ]

0 Aceptar la licencia con las condiciones de uso del programa (elegir la opciéon de
Aceptar los acuerdos de licencia y hacer clic en Siguiente).

—
& LEGO MINDSTORMS Education EV3 ‘
Acuerdo de Licencia -
Para continuar, debe aceptar las licencias que se muestran ab QULI:!IE ETV r. |'|'|“5=

/

HI LEGO MINDSTORMS

CONTRATO DE LICENCIA DE SOFTWARE DE NATIONAL j
INSTRUMENTS

AVISO DE INSTALACION: EL PRESENTE INSTRUMENTO CONSTITUYE UN CONTRATO.
IANTES DE QUE PROCEDA A DESCARGAR EL SOFTWARE /0O A COMPLETAR LA
INSTALACION, ROGAMOS LEA ATENTAMENTE ESTE CONTRATO. AL DESCARGAR EL
'SOFTWARE Y/O HACER CLIC EN EL BOTON CORRESPONDIENTE PARA COMPLETAR EL
PROCESO DE INSTALACION, USTED ESTA CONFORME CON LOS TERMINOS DEL
PRESENTE CONTRATO Y CONSIENTE OBLIGARSE POR EL PRESENTE CONTRATO. EN
(CASO DE QUE NO DESEE CONVERTIRSE EN PARTE DEL PRESENTE CONTRATO NI ESTAR
(OBLIGADC POR LATOTALIDAD DE SUS TERMINOS Y CONDICIONES, ROGAMOS HAGA CLIC

MR FL RATAR AARPESRARRIERTE DA A SARSATT AR FL ARASTOA PE RSTAL AC AR Lo

El software sobre el cual aplica esta licencia de National Instruments es LEGO MINDSTORMS E ducation EY3.

@ Acepta los Acuerdos de Licencia anteriores 2

(71 No acepto todos estas Acuerdos de Licencia

[ codiizs || Siguentesr | [ Cancelar




@ En caso de que Microsoft SilverlLight pida una actualizacion, aceptar las condiciones
de uso.

9 Esperar por el término de los procesos de instalacion del software.

) LEGO MINDSTORMS Education EV3 ‘ £ LEGO MINDSTORMS Education EV3 -

o
@mngsTorms mmogsTerms

Progreso general 6% completado Progreso general; 71% completado

Copianda archivos nuevos

< Alids Siguiente »> Cancelar << Alids Siguiente »> | Cancelar I

@ Al completar la instalacion, hacer clic en el botén Finalizar o Terminar.

”
ﬁ LEGO MINDSTORMS Education EV3 _

Inztalacion completada M m I n d 5T@ r. m

/

education Eva

La instalacién de LEGO MINDSTORMS Education EV3 estd completa

<4 Al ][ Siguiente > ]l T erminar I
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m Terminado el proceso de instalacion, encontraré en el escritorio del computador
el fcono que identifica al programa como LEGO MINDSTORMS Education EV3. Para
empezar a utilizar el programa, debe hacer doble clic en él.

@ Terminado el proceso de instalacion, encontraré en el escritorio del computador
el fcono que identifica al programa como LEGO MINDSTORMS Education EV3. Para
empezar a utilizar el programa, debe hacer doble clic en él.

Guia de uso

Programacién

Descripcion general de
a programacién

Registro de Datos Inicio répido

Desciiiiclin genertl dil Estos pequefios videos ke permitiran obtener informacion de introduccion acerca de la tecnalogia LEGO®
Registro de Datos MINDSTORMS® EV3 y el software relacionado.

Editor de Contenidos




@ Para empezar a programar, se debera hacer clic sobre el menu

(Archivo > Nuevo proyecto > Programa)

Abrir proyecto

Nuevo proyecto

Crea un nuevo proyecto que contenga experimentos y programas.

Nuevo proyecto

Abrir reciente

m Esta serd la pantalla en la que podra empezar a programar las instrucciones para el
robot construido.

Proyecto X

o || 3 Program x |[#] @QL

/1

&

©2013 The LEGO Group.

Ly  § 1 ] —
b ]
S S S E e Lt [
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ANEXO 3; {pcion pi bartes del robot LEGO EV3

Ladrillo programable

Puertos de entrada. Puerto PC. Este Puertos de salida.
Estos permiten permite conectar Estos permiten
conectar los sensores el ladrillo con el conectar los motores
con el ladrillo. computador. con el ladrillo.

4 N [~ N\
Parlante. Puerto USB. Permite Puerto Tarjeta SD.
Permite oir los conectar el ladrillo a Permite aumentar
sonidos que el Internet o conectar la. memoria del
robot emite. dos ladrillos al mismo robot hasta 32

tiempo. GB.
. AN J
A\ .




Motores EV3

= Motor grande: Es un motor potente que permite

tener control de su rotacién con la exactitud de un

grado en el giro. Estd disefiado
principalmente para controlar la
conduccion de tu robot.

Puede ser programado para
interactuar en formato volante

de conduccién o conduccion
tipo tanque en una coordinacion
simultanea por la simpleza de la
programacion.

Este motor se mueve entre 160
y 170 rpm con una fuerza de
torque que varia entre 20 y 40 Ncm, lo que lo hace mas
lento pero mas fuerte.

= Motor mediano: Fste motor también cuenta
con la posibilidad de ser controlado con la
exactitud de un grado de giro, pero con la
ventaja de ser mas pequefo y liviano, lo que
resulta en una respuesta mas rapida.

Este motor se mueve entre 240y 250 rpom con
una fuerza de torque que varfa entre 8 y 12 Ncm, lo que
lo hace mas rapido, pero menos poderoso.
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Sensor de color

El sensor de color es un sensor digital que

permite detectar colores o la intensidad de
luz que ingresa por su cavidad de vision. El
sensor se puede utilizar de tres formas: modo
deteccion de color, modo intensidad de luz
reflejada, modo de intensidad de luz del
ambiente.

= Modo deteccién de color: En esta modalidad el sensor es capaz
de reconocer siete colores, los cuales son negro, azul, verde,
amarillo, rojo, blanco y café. Esto permitird que tu robot pueda
identificar objetos especiales por su color o tomar decisiones
identificando si existe o no un color.

= Modo intensidad de luz reflejada: Esta modalidad permite
que el sensor pueda detectar la reflexion de luz infrarroja emitida
por una luz led que se encuentra en el sensor. Con esto el robot
podréd identificar formas que se encuentran en una misma

superficie permitiendo asi mejorar la toma de decisiones para
lograr un resultado esperado.

= Modalidad intensidad de luz ambiente: Fsta modalidad
permite que el robot pueda interactuar con una fuente de luz
externa para poder determinar las acciones por realizar.




Sensor de contacto

Este es un sensor de contacto andlogo que permite
detectar si el botdn rojo es presionado o liberado. Este
sensor puede programarse para identificar si ha sido
presionado, liberado o accionado, lo cual significa un
ciclo de presién y liberacion del boton.

= Modo contacto presionado: El sensor indica
cuando ha sido presionado el botdn rojo, y a través de esta

accion se podréd ejecutaralgunainstruccion de programacion.

-
\.

= Modo contacto liberado: El sensor indica cuando ha sido

liberado el botén rojo v a través de esta accion se podra
ejecutar alguna instruccion de programacion.

\, .
s a
= Modo contactoaccionado: El sensorindica cuando el botén

rojo ha sido presionado y liberado de manera secuenciada. A "

través de esta accién concatenada se podra ejecutar alguna

instruccion de programacion.
\ v

N .
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Sensor de distancia

El sensor ultrasénico es un sensor digital que puede medir
la distancia a un objeto que se encuentra frente a él. Para
hacerlo, envia ondas de sonido de alta frecuencia y mide
cuanto tarda el sonido en reflejarse de vuelta al sensor. La
frecuencia de sonido es demasiado alta para el oido humano

= Modo deteccién de distancia: La distancia a un objeto
puede medirse en pulgadas o centimetros. Esto le permite programar su robot para
que se detenga a una distancia determinada de una pared. Al utilizar unidades en
centimetros, la distancia detectable es entre 3 y 250 centimetros (con una exactitud de
+/- 1 centimetro) . Al utilizar unidades en pulgadas, la distancia detectable es entre 1
y 99 pulgadas (con una exactitud de +/- 0,394 pulgadas). Un valor de 255 centimetros
0 100 pulgadas significa que el sensor no puede detectar ningun objeto frente a él .

= Modo presencia: el sensor puede detectar otro sensor ultrasénico que funciona
cerca. Al escuchar en busca de una presencia, el sensor detecta sefales de sonido
pero no las envia.

Nota

El sensor ultrasonico puede ayudar a sus robots a esquivar muebles, seguir un objetivo
mavil, detectar un intruso en la sala o emitir un sonido “ping” con volumen o frecuencia
en aumento a medida que un objeto se acerca al sensor.

Para obtener mas informacion, consulte uso del sensor ultrasénico en la Ayuda del
software de EV3.




m Software

El software de programacion LEGO MINDSTORMS Education EV3 estd desarrollado para
apoyar un proceso de enseflanza y aprendizaje IUdico para profesores y estudiantes que
se introducen en el uso de robots educativos.

Este software posee un sistema de programacién conocido en inglés como drag and drop;
lo que quiere decir, arrastrar y soltar. La idea es que se pueda desarrollar un proceso simple
y rédpido, que permite lograr en poco tiempo los resultados que el programador espera.
Para esto se utiliza un sistema de bloques que simplifica el procedimiento estructurado de
entregar instrucciones a un robot. Estos bloques se pueden concatenar, o juntar unos con
otros, de manera lineal para conseguir programar correctamente al robot.

Ejemplos de concatenacion de bloques:

a) Concatenacién no lograda
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El set de robdtica LEGO MINDSTORMS Education EV3 tiene una completisima guia de uso
que esta disponible en el mismo software. Le recomendamos que lea la seccion software
de EV3, lo que le ayudard a ganar confianza para explicar las actividades a los estudiantes.

En este manual entregamos una descripcion de los bloques que mas se utilizaran en este
taller.

Descripcion de bloques

Existen seis tipos de bloques, que se diferencian por color, de manera que sea mas facil
aprender a utilizarlos. Los tipos de bloques son:

"Bloques de accion’, “Bloques de flujo’, “Bloques de sensores’, “Bloques de datos”, “Bloques
avanzados"y “Mis bloques”.

El alcance de este taller permite que trabajemos con distintos bloques durante todas las
sesiones. Los bloques mas importantes y mas utilizados son:

Bloque motores movimiento de tanque: Permite darle movimiento al Cuadribot
por medio de una traccién tipo tanque, lo que quiere decir que cuenta con un motor
eléctrico a cada lado del robot.

Indica si los motores se detienen, avanzan

de manera indefinida, avanzan una
cantidad de segundos, una cantidad de grados de giro de rueda o una cantidad
definida de giros de rueda.




(2y3) Correspondena la potencia que se puede dar a los motores que estan definidos
en la seccion 6 del bloque (en el ejemplo serfan los motores Ay D). El valor 0
corresponde a un motor detenido y el valor 1 es el minimo de potencia que se
puede entregar a un motor, y 100 el maximo. En el caso de querer que el motor
vaya en direccion opuesta (reversa), se le debe agregar un signo“-"(negativo) al
numero previo a la potencia, por lo tanto el margen serfa entre -1y -100.

Corresponde a la cantidad de vueltas o segundos seguin sea la seleccion
realizada en la posicion nimero 1.

(5) Selecciona si se le coloca o no el freno a los motores. En la mayoria de los casos
deberfa estar seleccionado el freno.

(6) Es la seleccion de los motores que se programardn, esta posicion es muy
importante, pues los valores que se coloquen deberdn corresponder con los
cables conectados a los motores.

Bloque espere por: Este blogue tiene una condicion logica que es esperar por una
accion para ejecutar la siguiente actividad.
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Este bloque es muy importante, pues se pueden seleccionar todos los sensores para
ejecutar acciones tal cual como muestra la siguiente figura.

' 2+  Brick Buttons

Color Sensor

[®] Gyro Sensor >

@@ Infrared Sensor  »
€ Motor Rotation  »
@ Timer >
R Touch sensor >

@D ultrasonic Sensor »
o Messaging »

e

Las actividades mas recurrentes en las sesiones de este taller seran: espere por tiempo;
espere por alguna distancia especifica con el sensor ultrasonico; espere a que el
sensor de contacto sea presionado, soltado, o soltado y luego presionado, compare la
posicion en que apunta el sensor giroscopio y, finalmente, identifique el color de algun
objeto o figura con el sensor de color. La seleccion de espere por de todos sensores
descritos se realiza de la siguiente forma.




[@] color Sensor
[ Gyro Sensor

@@ Infrared Sensor
@ Motor Rotation

@ Timer

B Touch Sensor

vivivlvlvlv

OXO ultrasonic Sensor » © Compare » @« Distance Centimeters
° @ change | @, tance Inches
© (« Ppresence/Listen

&2 Brick Buttons
Color Sensor >
IE Gyro Sensor »
@ Infrared Sensor  »
@ Motor Rotation ~ »

@ Timer

Seleccién de sensor de ultrasonido

@ BrickButtons >
Color Sensor >

Gyro Sensor *(@ compare > [PYCHIN
O Infrared Sensor | @ Change | ®~ o
@ Motor Rotation

»
& Timer »
Touch Sensor
>
»

@D Uultrasonic Sensor

o Messaging

[@] color Sensor
[®) Gyro sensor
@ Infrared Sensor

»
O @ % coor
>
>

@ Motor Rotation ~ »
»
>
»
»

@ change | @3 Reflected Light Intensity
©4% Ambient Light Intensity

@ Timer

B Touch sensor
@ Ultrasonic Sensor
@ Messaging

@ Time

Seleccién de sensor giroscopio

Seleccion de sensor de color

o o1

~= Bloque de repeticiéon “Bucle”: Permite repetir la secuencia que se encuentra en su

interior una cantidad limitada de veces o de manera infinita.
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Bloque de seleccion “switch”: Permite que el robot elija entre una secuencia u otra
segun la informacion que esté recibiendo del medio que lo rodea.

Bloques matematicos: En ellos se pueden encontrar las operaciones aritméticas y
el almacenamiento de variables para generar las estructuras de los blogues de datos.
Los nombres de los bloques de izquierda a derecha, segun aparecen en el software,
son: Variable, Constante, Operaciones secuenciales, Operaciones ldgicas, Matematica,
Redondear, Comparar, Alcance, Texto y Aleatorio.




Ficha de inventario

Rechargeable Battery Interactive Servo Motors Gyro Sensor Touch Sensor:

Akku Interaktive Servomotoren Kreiselsensor Berihrungsse
Pile rechargeable % Servomoteurs interactifs . Capteur gyroscopique Capteurs tacti
Bateria recargable Servomotores interactivos Sensor giroscépico Sensores de ¢
Pilha Recarregavel Servomotores Interativos Sensor de giroscopio Sensores de 1

Akkumulator Interaktiv szervomotorok Giroszkép Erintésérzékel
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Touch Sensors

Beruhrungssensoren ]
Capteurs tactiles -‘d—)
Sensores de contacto ra []
Sensores de Toque

Erintésérzékelok

e LEGO Group. 6076692
118789

Color Sensor
Farbsensor
Capteur de couleur
Sensor de color
Sensor de Cor
Szinérzékeld

Ultrasonic Sensor
Ultraschallsensor
Capteur ultrasonique
Sensor ultrasénico
Sensor ultra-sénico
Ultrahangos érzékeld

Intelligent EV3 Brick
Intelligenter EV3-Stein
Brique EV3 intelligente
Ladrillo inteligente EV3
Peca EV3 Inteligente
Intelligens EV3 épitéelem

ROBOTICA el
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