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Prélogo

Nos encontramos en un mundo que se redisena permanentemente. Un mundo Ileno
de desafios, de cambios constantes y nuevas tecnologias que convergen con nuestro dia a dia.
La incorporacion de recursos pedagégicos innovadores puede generar la construccion de
nuevos conocimientos, Gtiles para desarrollar el presente y avanzar hacia el futuro.

Nuestra obligacion es crear nuevas realidades para la sociedad a partir de los talentos, habilidades y
capacidades de nuestras nifas y nifios. Debemos emplear la tecnologia para despertar el
pensamientocreativoybrindarlasherramientasque motivenanuestrosestudiantesaemprenderel desafio
de viviry materializar sus suenos.

Tenemos una sociedad definida e intervenida cada vez mas por la tecnologia, donde las nifas, nifos y
jovenes son protagonistas de los cambios. Es por eso que debemos formarlos para que sean artifices de
sus propias vidas y formadores de una mejor comunidad.

El Plan Aprender Conectados posee el espiritu y los materiales tecnolégicos y pedagdgicos necesarios
para llevar a la educaciéon “un paso mas alld”, otorgando a los estudiantes oportunidades para
adquirir nuevos conocimientos, como la programacién y la robética, para poder concretar sus objetivos
y proyectos.

Queremos un sistema educativo con docentes que ensefnen a aprender con creatividad, donde las nuevas
tecnologias formen parte de la educacién y nos asistan en el camino hacia la sociedad que deseamos
integrar. Nuestro mayor desafio es despertar lo mejor de cada uno de los chicos y chicas y lo mas
necesario para su futuro, una verdadera educacion de vanguardia.

Alejandro Finocchiaro
Ministro de Educacién, Cultura, Cienciay

Tecnologia de la Nacion
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Presentacion

El Plan Aprender Conectados es la primera iniciativa en la historia de la politica educativa nacional
que se propone implementar un programa integral de educacién digital, programacién y robética en
todos los niveles de la educacién obligatoria.

Aprender Conectados es una politica de innovacion pedagdgica y tecnolégica tanto para el
desarrollo de las competencias de educacién digital, como de las capacidades y saberes
fundamentales. La propuesta busca dar respuestas a un contexto de cambio permanente, en el cual las
habilidades relacionadas con las tecnologias digitales se han convertido en unas de las méas valoradas
para la construccién del conocimiento, la integracién social y el desarrollo del pais.

La alfabetizacién digital requiere un abordaje integral con una visién articulada de todo el sistema
educativo, que garantice igualdad y equidad para las nifias, nifios y jovenes de todos los niveles
educativos, especialmente cuando el uso de la tecnologia digital se inicia en forma cada vez mas
temprana.

En este marco, en 2018, se aprobaron los Nicleos de Aprendizajes Prioritarios (NAP) de Educacion Digital,
Programacién y Robética, para la educaciéon obligatoria. Argentina se convirtié, de este modo, en el
primer pais en la regién en integrar estos saberes a la curricula y extender el inicio formal de la
alfabetizacién digital a la sala de 4 anos.

El inicio de la construccion de nuevos saberes en todos los niveles de la educacién obligatoria sera una
tarea fundamental para la integracion plena en la cultura digital, que demandara el esfuerzo conjunto
de toda la comunidad educativa, recuperando practicas previasy generando propuestas innovadoras que
permitan construir futuro y disfrutar de la aventura de aprender.

(\’\”{

Marfa Florencia Ripani Mercedes Miguel

Directora Nacional de Innovacion Educativa Secretaria de Innovaciony Calidad Educativa




Vision: el futuro es hoy

El pais esta lleno de héroes. No tienen capas, ni vuelan, sino un gran deseo de aprender. Pero, mientras el
mundo estd cambiando, seguimos ensefiandoles sobre una realidad que poco a poco esta
quedando atras. Necesitamos crear las oportunidades para que puedan entender el futuro que hoy ya
es realidad: el de codigos, algoritmos, robots y océanos de informacién que hoy habitan el gran cosmos
de redes digitales. Necesitamos acercarles los recursos para que ellos puedan construir juntos y ser
nuestros superhéroes del futuro. Porque el suefio de cada nifia, nifio y joven es la historia de nuestro
futuro, de nuestro destinoy de nuestra Argentina.
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Aprender Conectados

El Plan Aprender Conectados del Ministerio de Educacién, Cultura, Ciencia y Tecnologia de la
Nacién (MECCyT), es una politica integral de innovacién pedagégica y tecnolégica que comprende
como nucleos centrales, el desarrollo de contenidos, el equipamiento tecnolégico, la conectividad y la
formacion docente, que ayude tanto al desarrollo de las competencias de educacion digital, como de
las capacidades y saberes fundamentales.

Aprender Conectados desarrolla contenidos de alfabetizacion digital que sistematizan e
integran las diferentes competencias y saberes relacionados con el manejo de los nuevos lenguajes
producidos por las tecnologias de la informacién y la comunicacién, que demanda la Ley de Educacion
Nacional N° 26.206. Para esto, prevé la entrega de tecnologia educativa emergente en toda la
educacion obligatoria, con un plan pedagdgico orientado a proveer a docentes y estudiantes los
recursos que necesitan para un aprendizaje significativoy de calidad.

4 )

Aprender Conectados lleva tecnologia y
® contenidos digitales a todos los establecimientos
educativos de educacién obligatoria de Argentina.

\ (¢ J

Este plan llega a todos los establecimientos educativos de gestion estatal del pais con un aula digital
movil, que incluye una gran cantidad de equipamiento especifico para iniciar a los estudiantes en
la educacion digital, la programacién y la robética, y para promover la calidad en los aprendizajes.

Estos recursos se acompahan con contenidos innovadores, para que las escuelas- en tanto
responsables de los procesos de ensefianza y aprendizaje- se posicionen como nodos de
alfabetizacion digital y guien a los estudiantes para que puedan realizar un uso seguro, critico y creativo
de la tecnologia. De este modo, las escuelas podran cumplir un rol fundamental en la formacion de las
ninas, nifos y jovenes de nuestro pais.

1. El' Plan Aprender Conectados fue creado mediante el Decreto Presidencial N° 386/18 y reglamentado mediante la Resolucion
del Ministerio de Educacion N°1410/18.
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Nuevas oportunidades de aprendizaje

66 La integracion de Aprender Conectados aporta tecnologia y contenidos digitales
que generan nuevas oportunidades para reconocer y construir la realidad: abre
una ventana al mundo, facilita la comunicacién y la iniciacién a la produccién
digital. Pero, ademas, promueve la valoracién critica de las tecnologias de la
informacién y la comunicacién desde edades tempranas. Esto ofrece un medio
para la resolucion de problemas -relacionados con la vida cotidiana—
fomentando la creatividad, el trabajo colaborativo, una actitud activay critica.

El contacto con los recursos digitales se produce a edades cada vez mas
tempranas. Sin embargo, la mera interaccién con la tecnologia no garantiza el
desarrollo de competencias o capacidades para su uso critico, siendo esta una
tarea que se requiere abordar desde el sistema educativo. Es fundamental,
entonces, fomentar la alfabetizacion digital desde el nivel inicial, pasando por
la educacién primaria y hasta el fin de la secundaria. Esto es particularmente
importante en poblaciones vulnerables, porque permite promover igualdad
de posibilidades de aprendizaje y generar mayores oportunidades para su

futuro. 9 ,

Maria Florencia Ripani
Directora Nacional de Innovacién Educativa
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Integracion curricular

El Plan Aprender Conectados contempla el desarrollo de contenidos de alfabetizacion digital para su
adopcion en los disefios curriculares jurisdiccionales. En este marco, en 2018, Argentina se convirtié en el
primer pais de América Latina en integrar la programacién y la robética en toda la educacién
obligatoria. Este logro se concreté mediante la aprobacién de los Nucleos de Aprendizajes Prioritarios
(NAP) de Educacién Digital, Programaciony Robética.

Educacion Inicial,
Primaria y Secundaria

Ministerio de Educacién,
Cultura, Ciencia y Tecnologia

<5 Presidencia de la Nacién

Los NAP abarcan un campo de saberes interconectados y articulados, orientados a promover la
alfabetizacion digital, entendida como el desarrollo del conjunto de competencias y capacidades
necesarias para que los estudiantes puedan integrarse plenamente en la cultura digital, incluyendo su
participacion activa en el entramado de los medios digitales.

2. Los NAP de Educacion Digital, Programacién y Robdtica fueron aprobados mediante la Resolucién N° 343/18 del Consejo Federal de
Educacion. Esta resolucién establece un plazo de 2 afios para que todas las provincias y la Ciudad Autdnoma de Buenos Aires integren los
NAP a sus documentos curriculares, desarrollen un plan de formacion docente continuo, los integren en la curricula de la formacion docente
inicial y realicen acciones dirigidas a la comunidad educativa con miras a promover el aprendizaje de |la educacién digital, la programacion

y larobética.
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Comunidades de aprendizaje

En un mundo en el cual la colaboracién es uno de los valores fundamentales, se propone la

integracion de los recursos tecnoldgicos a través de redes, que generen relaciones de cooperacion
y aprendizaje.

Trabajo
por
proyectos

Aprendizaje
en red

Referente Institucional de Educa-cién
Digital (RIED)

Es un docente de la escuela que es
nominado por el equipo de conduc-cién
para favorecer la integracion de la
educacion digital en proyectos edu-
cativos y en acciones con la comuni-dad.

Alumnos Referentes de Educacién

Digital (RED)

Son estudiantes que, por sus propios
intereses y deseos, contribuyen a la
construccion de proyectos y el apren-
dizaje entre pares. A partir de sus
habilidades para el uso de recursos
digitales, construyen una relacién so-
lidaria con los docentes para facilitar su
integracion.

10
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Introduccion

El material que se presenta a continuacién propone una serie de actividades adecuadas al nivel, en un
marco de creatividad, colaboracién y juego, para desarrollar habilidades que permitan a los
estudiantes ser productores de nuevos proyectos originales y diversos, relacionados con las
problematicas de las comunidades educativas y otros aspectos socioculturales relevantes.

Robética y programacion en la escuela resulta un medio y a la vez un fin educativo, es sinénimo de
potenciar el desarrollo de habilidades y competencias en los estudiantes promoviendo el acceso a
contenidos que los desafian a analizar, investigar, compartir y comunicarse con otros, resolver diversas
problematicas sociales, crear nuevas oportunidades y prepararse para su integraciéon en el mundo del
futuro.

Estamos presentes en un momento histérico en el cual los robots salieron de la ciencia ficcion hacia la
vida real asociados a los circuitos digitales, los sistemas embebidos y la inteligencia artificial.
Progresivamente estos campos de conocimiento ganan protagonismo y relevancia en distintos ambitos
del desarrollo social y econémico. En este sentido, resulta fundamental pensar en propuestas
educativas que involucren sistemas digitales de control, automatizacién, vinculados con
programaciéon y las ciencias de la computacién, relacionados a la resolucién de situaciones y
problemas del mundo real, déonde se apliquen combinacién de estrategias y conceptos para generar
soluciones concretas.
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En robdticay programacion, confluyen tanto la l6gicay la abstraccién como la imaginacién, la expresion y
la capacidad de idear y de construir, en forma individual o con otros, promoviendo el trabajo en
equipo, la colaboraciony el aprendizaje entre pares, capacidades y competencias necesarias como modos
de construccién de conocimiento, de interaccion social.

¢Qué es un robot?

Un robot es un agente artificial electronico o electromecanico, un dispositivo funcional y programable,
capaz de realizar una accién o serie de acciones por si solo para cumplir un objetivo especifico a partir de
la capacidad de percibir el mundo que lo rodea, procesar esta informacién y actuar en consecuencia.

Ejemplos:
ROBOT CIRUJANO

Cuenta con varios brazos que otorga
mayor precisiony destreza que la
mano humana. No es
completamente autbnomo ya que
ejecuta las decisiones tomadas por
un profesional. Permite tener una
vision en alta definicién del campo de
operacion e incluso realizar
intervenciones quirdrgicas a
distancia ya que el profesional lo
puede controlar el robot
remotamente.

ROBOT ASPIRADORA

Puede limpiar sin intervencion de un
humano. Cuenta con un sistema de
navegacion que le permite detectar
obstaculos y construir un mapa de
todos los recovecos del hogar.

Hay robots que, ademas, aprenden a partir de su interaccion con el ambiente, con humanos o con otros
dispositivos, utilizando algoritmos de aprendizaje automatico: programas informaticos capaces de
generalizar comportamientos a partir del analisis de datos, integrando conceptos de inteligencia
artificial.
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Los bots son programas computacionales que procesan de forma auténoma la informacién que reciben 'y
son capaces de tomar decisiones en tiempo real. Un ejemplo son los chat bots interactivos que nos
sugieren mejores precios, donde cenar, qué espectaculo ver o qué servicio contratary hasta realizar un
diagnéstico a partir del analisis que realizan.

Desde un punto de vista funcional, un robot estd compuesto por dos niveles: el nivel fisico y el de
procesamiento. El nivel fisico comprende la estructura electromecanica, los circuitos electrénicos, la
placa programable, la fuente de alimentacién y los dispositivos que le permiten interactuar con el
entorno. Estos tltimos son de dos tipos:

- Sensores: capturan informacién fisica (luz, temperatura, humedad, distancia, sonido, etc.) y la
convierten en senales digitales, legibles por una computadora.

- Actuadores: motores, por ejemplo, permiten llevar adelante cualquier acciéon programada, pueden ser
de distinto tipo: hidraulicos (se accionan por presion del agua), neumaticos (por presion del aire) y
eléctricos (los méas utilizados).

El nivel de procesamiento esta constituido por los elementos computacionalesy el sotware que regulan
el comportamiento del robot.
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Emotibot y software MyQode

El robot posee una estructura metalica a la que se pueden anexar piezas de expansién como vigas, placas
y otros sensores.

Las rutinas de programacion se generan a partir del recurso mutiplataforma MyQode, basado en Scratch 3.0y
compatible con Arduino.
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Piezas y caracteristicas

Placa Qmind Plus x 1

Soporte de bateriax 1

@

Bateriax 1

W

v

Panel LEDx 1 Motor x 2
¢
L
Llantax 2 Rueda x 2 Sensor de luzx 1 Sensor ultrasénico x 1 Sensor de sonido x 1

<&

Sensor Giroscopio x 1

Destornillador x 1

2

Llave inglesa x 1

Base rectangular x 1

|

Bracket U Grandex 1

[}

¥

>’

Tornillo M4x42mm x 10 Tornillo M3x8mm x 5 Tornillo M4x20mm x 10 Tornillo M4x9mm x 35 Tuerca M4 x 60
Tornillo M4x30mm x 10 | Tornillo M4x15mm x 30 Tuerca con traba x 5 Cable Micro USB x 1 Cable USB x 1
S | ® | —

Eje Bolax 1

Orugax2 Viga 6 agujerosx 2 Viga 10 agujeros x 2 Cable RJ25 150mm x 2
—_— Ty 0 0 -
Cable RJ25 200mm x 3 Viga 2 agujeros x 1 Bolillero x 4 Tubo plastico chicox2 | Tybo plastico grande x 2

Placa triangularx 4

Bracket Lx 2

Placa angular x 2

Placa rectangular x 2

Placa angular Cx 2

-

Placa brazo x 2

4

Bracket U chicox 1

=

Paragolpes Chicox 1

N

Guardabarro Der x 1

5

Guardabarro izqx 1

(\

Cable motorx 2

L

Aleron x 1

Bracket Ux 1

¢

Paragolpes grande x 1

(L

Manual de usuariox 1

- Sensor ultrasénico con LED RGB incorporados (color programable)
- Sensor de sonido

-Sensorde

[uz

- Giroscopio

- Matriz de LED14x10
« Microcontrolador Qmind plus

- Bateria de litio recargable de 2200mAh
-4 Ruedas, 2 cubiertas, 2 orugas

+ 2 Motores

- Piezas constructivas para chasis

- Tuercas y tornillos, destornillador, llave fija.

- Cables R]J11y cable USB.

15




APRENDER
CONECTADOS

Microcontrolador Q-mind Plus

Es una placa programable que permite al robot ser comandado. Q-mind Plus es una adaptacién de Arduino
Uno que ofrece facil y rapida interpretacién de conexién a puertos.

FICHA DE | SWITCH BOTON PUERTO 8
ALIMENTACION 7 ON/OFF BLUETOOTH SERVOMOTOR

(ENTRADA USB) [

e TR RIS

PUERTOS
SENSORES 2,3Y 4

PUERTO 1
SERVOMOTOR

ENTRADA
PORTAPILA

2 PUERTOS DE
MOTOR M1Y M2

PUERTOS
SENSORES 5,6Y7

Actuadores o componentes de salida

Se trata de elementos electrénicos que conectamos en las salidas del microcontroladory ejecutan acciones,
fundamentalmente encendery apagar. Los mas usuales son los motores, led, dispositivos de sonido, relés y
Servos.

Emotibot tiene leds RGB en placa y en sensor ultrasénico, buzzer para emision de sonido, 2 motores para
generacion de movimientoy una matriz de 14 x 10 leds.
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BOTON INTERRUPTOR

En la placa microcontroladora se encuentra un botén que puede ser
programado para darle encendido a una rutina de programacion
generada.

Sensores

SENSOR ULTRASONICO:

es un modulo que detecta la distancia existente entre el robot y un objeto. Permite percibir el entorno a
través de la emisiony recepcion de ondas ultrasdnicas. A través de este sensor ingresamos datos para poder
utilizarlos en la programacion. Por ejemplo, se puede programar al robot para que evite automaticamente
obstaculos y que frene ante ellos.

SENSOR DE LUZ:
es un moédulo que detecta el nivel de luz y produce una senal
representativa respecto a la cantidad de luz detectada

SENSOR DE SONIDO:

es un médulo capaz de registrar niveles de ruido analizando
el sonido ambiental y mostrando los datos recopilados en dB
(decibeles).
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GIROSCOPIO:
es un moédulo que detecta la posiciéon y rotacién
exactaenlos3ejes: X,ZeY.

Construccion paso a paso de Emotibot

Emotibot puede tomar al menos 6 formas distintas. Cada modelo de armado, con su guia paso a paso de
construccion, se encuentra en el anexo.

CAPTAIN ALLOY (1) CAVALIER (2)

(1) ver anexo de construccién - p.100.
(2) Ver anexo de construccién - p.105.
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THE DOZER (3) SCORPOID (4)

THE VOYAGER (5)

Potencialidades/ Armados creativos

Emotibot también permite generar otras variables de armado. Explorar con creatividad es una de las
posibilidades que mas divertidas que posee el dispositivo.

(3) Ver anexo de construccién - p.110.
(4) Ver anexo de construccién - p.117.
(5) Ver anexo de construccién - p.113.

19



APRENDER
CONECTADOS




APRENDER
CONECTADOS




APRENDER
CONECTADOS




APRENDER
CONECTADOS




APRENDER
CONECTADOS

Recurso MyQode

Basado en el desarrollo de codigo abierto Scratch 3.0, MyQode es un entorno grafico muy intuitivo disenado
con bloques de instrucciones categorizados en paneles por colores.

Es compatible con todos los sistemas operativos y se puede instalar desde el siguiente link:
https://www.robobloq.com/support/download

Con este recurso se puede crear programas tanto para programar el robot como para realizar
animaciones, simulaciones, videojuegos, etc.

Archivo v Idioma v Ayuda v @ Sin conexion $ Account

PESTANAS PLAY CON
" — DE ACCION BANDERITA B
Movlmlentc
over@pm
- BLOQUES DE
INSTRUCCIONES
Sonido
O a posicion aleatoria v VENTANA DE
_ VENTANA DE TRABAJO L ANIMACION
o (AQUI SE ARROJAN LOS
- COMANDOS PARA
FORMAR LA RUTINA
o DE PROGRAMACION)
v.b‘ el k= CARACTERISTICAS
9 ' CATEGORIAS SORLC DEL OBJETO
cognie weim[ @ | |  Towoto ® D
ANADIR €l & w ANADIR ESCENARIO
EXTENSION —t Q ®<

Seguir los siguientes pasos para programar a Emotibot :

1- Abrir el software MyQode y seleccionar el objeto Sprite
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8 myaode - O X

Archivo v Idioma v Ayuda v ) Sin conexion 2 Account

Cédigo  Objeto  Sonido N® m| 2

@ [ ventos
Movimiento
o
Apariencia
@ I presionar tecla  espacio +
Sonido
. @ do el fondo cambiaa backdrop1 +

‘o _
indo cronémetro v > ‘I:’
[ J

Sensores

Operadores
_. wiar mensajel v
Variables
0 0 Escenario

Objeto  Sprite - % Ty
[ JWl ' menssiet - |y esperar
Servicio
cognitivo Mostrar @ @ Tamaiio 100 Direccion 90
[ Y ~ ontrol - Fondos
»

e DO ol &) & = o 0O

2- Conectar el robot al puerto USB
3- Hacer clicen “Sin conexidn” para establecer conexidén con el puerto COM.

8 Myaode - m] P

Archivo v Idiomav  Ayudav (@ sin conexion | § Account

Cédigo  Objeto  Sonido N® m X

@ [ ventos
Movimiento
0
Apariencia
. presionar tecla espacio v
Sonido
E @ ando el fondo cambiaa backdrop1

[ ]
indo cronémetro v >
(©)

Sensores

(] __ -

Operadore: [l e g

°

Variables Escenario
Objeto  Sprite ox( 0 tv o

o

Servicio

cognitivo Mostar @ @ Tamafio 100 Direccion 90

Fondos.

@& - ontrol X )
" @@ € &
Bjs== (&&= 0 0
p . prte oopers :

)

4-Se abre una ventana emergente que detecta el puerto conectado. Apretar el botén “Conexién”
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MyQode

. Robot de conexion USB

5-Cuando el estado pasa de “Sin conexién”a “Conectado’, proceder a desplegar la solapa de accionesy selec-
cionar “Restaurar firmware de fabrica”.

- o x

@ Conectadov | § '/Account
[ ® % N ® %
Objeto  Sprite 0 Eses

6- Aparece una ventana emergente que permite elegir la placa del robot. Emotibot tiene la placa identificada
con el nombre Qoopers.

< %@ﬁ Q-scout

éﬂrh Qoopers
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7- Automaticamente se suma a los paneles de comandos, uno nuevo llamado “Roboblog” que permite ingre-
sar instrucciones para el robot:

8 myaode = [m} X

Archivo v Idiomav  Ayuda v © Conectado v $ Account

Cédigo  Objeto  Sonido N m | 2

- obobloq

® lover Ir hacia Adelante ~ a una veloci
Apariencia
lover motor M1 »  Sentido Horario
Sonido
lover el servo Puerto 1+ conectado
lover el servo Puerto 1+ conectado
hjuste del motor externo Puerto 1+ Vi
‘onfigurar el motor DC del Puerto 1 v
=
Nuste abordo doble » El colores (_
Objeto  Sprite wx( . g o Escenario
hjuste abordo doble »  Rojo (@) 1]
stablecer la matriz de LED Puerto 2 ~

@@= e’ 3
Establecer la matriz de LED Puerto 2 v
ol | Pl o

De esta manera, la secuencia generada puede ser iniciada a partir de cualquier evento, volviéndose
Emotibot un dispositivo posible de reaccionar ante comandos de inteligencia artificial, por ejemplo. Los
programas se cargan en el robot a través del cable USB o Bluetooth.

Movimiento

Mostar @ @z Tamafio 100 Direccion %0

Emotibot autonomo

Unavez que el cédigo es cargado en Emotibot, éste puede ejecutar la rutina en forma auténomasi se
utilizé el evento adecuado para que esto suceda.

8 MyQode — o X

Archivov  Idiomav  Ayudav O Conectado~ ¢ Account
Codigo Python ® Subir . .
@  Movimiento

Mover Ir hacia Adelante = auna veloi

viovimientc

§|

er motor M1 ~ Sentido Horarig

Luz
® Mowcs ol s v R SIS (ciacckiig Valor del sensor de sonido del Puerto. 3 =
b Fijar LED superior doble ~ a color ()
Mover el serva Puerto 1+ conectado far LED superior doble + a color
e © Configurar fa malriz de LEDS coneciada al Puerto
EELE Configurar el motor DC del Puerto 1+
Segor e s Valordel sensor de sonido del Puerto 3~
@® Configurar fa matriz de LEDS conectada al Puerto
Operadores =
Luz FijarLED superior doble » a color (

RCUEERM Fijar L ED superior doble + & color

Escenario

Equipo: | Qoopers

Fijar LED superior doble ~ a colorR Estado: | No conectado

Configurar la matriz de LEDS conectada 3

Establecer la matriz de LED Puerto 2

5
Configura la matriz RGB coneciada al P Q)(= 0 e
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Pestana Codigo

Las rutinas de programacién se construyen a partir de instrucciones 6 comandos que se arrastran a la
ventana de trabajo. Estas instrucciones se encuentran dentro de categorias que estan organizadas de
acuerdo a la funcién que realizan.

MyQode

Archivo v Idioma v Ayuda v

Codigo Objeto Sonido

ode < . .
Mg O CATEGORIA EVENTOS: contiene comandos a partir de
LG Kol i il los cuales, la rutina de programacion inicia, reacciona o se
altera ante determinado evento.

Cédigo Objeto Sonido

:, ventos

Movimiento
o |l
Apariencia
®
Sonido
@]
M Qode .
. . CATEGORIA MOVIMIENTO: contiene comandos que
Archivo~ I - permiten encender, apagary configurar el funcionamiento de
Movimiento
Cddigo Objeto Sonido |os mOtoreS
@  ovobiog
Mowmiento!,
Mover Ir hacia Adelante v a una velo
o e
Apariencia [
Mover motor M1 = Sentido Horario
Sonido |
e
LA |
e [y
= B
8 yaode . CATEGORIA LUZ: contiene comandos que
Arehivo ' Idioma~ - Ayuda ~ encienden luces en la placa programable, en el

Codn - Luz  sensor ultrasénico y en la matriz de leds. En este
) altimo componente es posible customizar la
ubicacién de los leds encendidos, no asi su color. En
el caso de los leds del sensor ultrasénico y los de

Movimiento

o Ghkaleadie Xk la placa, al ser todos RGB, es posible
uz .
. personalizar el olor

Establecer la matriz de LED Puerio Icono de pantall | -

Control
. Configura la matriz RGB conectada al Puerto 2 ~ para dibujar ‘
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CATEGORIA SONIDO: es un modulo capaz de
registrar niveles de ruido analizando el sonido
ambiental y mostrando los datos recopilados en
dB (decibeles).

Sonido

CATEGORIA CONTROL: contiene comandos que manejan
tiempos de espera, bucles de repeticiény condicionales.

Sensores

CATEGORIA SENSOR: los comandos de este
panel arrojan valores detectados por los sensores
que pueden estar conectados a Emotibot.

J

CATEGORIA OPERADORES: Este panel otorga instrucciones
pararealizar operaciones légicas y matematicas que
permiten generar comparativas entre los datos.

Cédigo Python
O Sonido
Reproducir lanota C4 » durante Lamitad v tono
Movimientg " .
Médulo MP3 conectado al Puerto 2 ~ , Tocar cancion v
Luz Modulo MP3 conectado al Puerto 2 ~ , volumen @
Sonido
. Control
Control | [PRESSE o segundos
S| P
Sonido
Control .
I
@ Control
Sensor >
si entonces
Operadores
Variables | [& B BES
sino
. Valor del sensor de sonido del Puerto 2 v
Sonidg Valor del sensor de luz del Puerto 2 »
c c?tro! Valor del sensor de movimiento PIR del Puerto 2 ~
. Valor del sensor de temperatura del Puerto 2 +
Sensor
. Valor del sensor de humedad del Puerto 2 »
[O1 Il =M Valor del eje Puerto 2 » del sensc ™ ‘roscopico del Eje  x *
. Detectar color Puerto 2 » ,sens¢ ‘eluzdel Incoloro «
Variables
Detectar color, sensor de luz del Puef
Valor en escala de grises, sensor de luz del Puerto 2
Puerto 2 » Obtener el valor del botén de la pantalla tactil
4 » -
+ - =
o
Sonido .
o (AN
Control m Operadores
sercor CIL P
-

Variables

Crear una variable

4 »
-t
]

Variables

CATEGORIA VARIABLES: ofrece la posibilidad de
creacion de variables. Puede haber muchas variables
generadas en una misma rutina de programacion, es
importante que tengan un nombre representativo de
acuerdo a su funcién o al dato que alojan.
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Pestana Python

Al acceder es posible comenzar a escribir c6digo en lenguaje de programacién Python para luego subirlo al
robot.
En esta rutina se programa a Emotibot para que se mueva hacia adelante, gire y luego se detenga.

|57 Roblobloq

Q Robobiog Archivo v Idioma v Ayuda v

Cédigo Python ® Corriendo

from gmind import Qmind

robot = Qmind('robot")

robot.set_motor_type (1, 45) ®
robot.set_motor_direction (1, 2, -80)

robot. setimotoristop@)l

nos W R

«En los dos primeros renglones se nombra al roboty se determina la placa a utilizar.

« En la tercer linea se sefiala el movimiento hacia adelante (Parédmetro 1: adelante 1, atréas 2,
izquierda 3, derecha4) ylavelocidadde45rpm (Parédmetro 2: rango de velocidad -90 to
90).

«Enla cuarta linea se determina el motor que sevaa usar (Parametro 1: motor izquierdo o motor
derecho, rango 1 to 2);elsentidoderotacion (Pardametro 2: sentido horario o antihora
rio, rango 1 to 2) ylavelocidad (Parametro 3: rango de velocidad -90 to 90)

«Enla quinta linea, los motores se detienen.

Conexion USB

Cuando se conecta por primera vez, es necesario instalar el controlador que permite la lectura de los
puertos serie (en donde esta conectado el USB):

8 myaode

Archivo v Idioma ~ Ayuda v~

Cadigo Pytl Buscar actualizaciones en linea
() | Movimiento Tutoriales
PY [TRra SR ®  Instalar el controlador del puerto serie
Movimientc Instale el controlador del adaptador Bluetooth
Mover motor M1 -
id CO
o Acerca de Roboblog

Lz | S . e

Seleccionar el botdén “Sin conexién”:

n MyQode — [} X

Archivo v Idioma v Ayuda v @ Sin conexion § Account

Cédigo  Objeto  Sonido N® m X
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Aparecera la ventana emergente con la informacion de deteccion del puerto. Para que la lectura sea posible, el
robot debe estar conectado por cable USB a la nethook. Al detectar el puerto COM, pulsar el botén “Conexién”:

Robot de conexion USB

Conexion

Cambiar la conexion bluetooth >

Luego, el estado cambiara a “Conectado”

MyQode - O X

Archivov = Idiomav  Ayudav © Conectadov  § Account

Ahora estaran las condiciones para cargar la rutina a Emotibot. Para ello, es necesario seleccionar el
botén “Subir’y esperar que el proceso finalice.

o x B MyQode
O Conectado~ 3 Account

©suir N @ B %

Vinculacion Bluetooth

Sera necesario instalar el controlador que permitird la vinculacién con el médulo Bluetooth de la
placa. Luego, en la ventana emergente, seleccionar “Cambiar la conexién Bluetooth”. Recordar tener
activo el Bluetooth de la netbook para que la lectura sea efectiva.
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Una vez generada la rutina de programacion, es posible subirla a placa para que el robot funcione auténo-
mamente. Para ello, es necesario seleccionar el botén “Subir”y esperar que el proceso finalice.

Ayuda v () Robot de canexion USB () Conexion Biuetooth: conéctese al puerto

Buscar actualizaciones en linea

Tutoriales
—> —>

Instalar el controlador del puerto serie

Instale el controlador del adaptador Bluetooth

d CO
Acerca de RODOMOQ Cambiar la conexion bluetooth > Cambiar la conexion USB >

Q
Q

Traduccion de bloques a Arduino IDE

El software permite el pasaje del entorno grafico al textual presionando el siguiente boton:

® myQode — m] X
Archivo~  Idioma~  Ayuda v © Conectado v # Account
Cédigo Python ® Subir ~ . my 2

O Movimiento

Mover Ir hacia Adelante ~ amzvei

=

Movimientc |
Mover motor M1 = Sentido Horaric}

b ot o e i (hmornig s Valor del sensor de sonido del Puerto 3 ~

ﬁ
8 =
:@ 2@
E §
=2

%]
<)
2
a
@

Fijar LED superior doble ~ a color ()

Mover el servo Puerto 1~ coneclado

Configurar la matriz de LEDS conectada al Puerto 2 ~
Configurar el motor DC del Puerto 1 +

Dienor ol Sy Valor del sensor de sonido del Puerto 3 =

U,
@
®:0
Z
B

Configurar la matriz de LEDS conectada al Puerto 2 =
Operadores

Fijar LED superior doble + acolor(

’_
9
R

Mover Ir hacaAlras ~ auna velocidad de @

WELERERN Fijar LED superior doble = @ color (|

Escenario

Equipo: Qoopers
Fijar LED superior doble ~ a color R
= Estado: = No conectado

Configurar la matriz de LEDS conectada Fondos

€ & = ‘
Establecer la matriz de LED Puerto 2 »
Quopers. Qsoout

Sprite

Configura la matriz RGB conectada al G)\ Q = e

La ventana emergente traduce el cddigo en bloques a Arduino IDE. Esto permite la incorporacién de la
lectura de cédigo escrito de manera gradual.
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& myQode = 4
Archivo~  Ildioma~  Ayuda v () Sinconexion  § Account
Cédigo Python ® Subir ' . m| 2
® s Arduino Pyton
ino Python
1 #include "RB_QMIND_PLUS.h" =
2
5 RB_SoundSensor sound_3(3);
4 RB_RGBLed RGBLED(37,2);
5
5 RB_LEDMatrix  LEDMatrix_2_1885(2);
7 unsigned char picturDataA_2_1085[20]
2 —{ex08, 8x08, 8x09, 6x09, 008, 0%09
Movimiento , 000, 0x20, 0x30, 0x00,, BxFF, OxFc
Sonido LBxFE, BxFe, BxFF, Bxf, BFF, BxFe
Mover Ir hacia Adelanie ~ a una veloc i superi SBXFF,Bxfc};
Fijar LED superior doble -
S RB_LEDMstrix  LEDMatrix_2 1688(2);
Control Configurar la matriz de LEDEEEETS =, i 3 1
z = = 1 igned char picturDataA_2_1688[26]
Mover mator M1 Sentido Horario ={BxFF, BxfC, BXFF, BxFC, BXFF, BXfC
@ JBxFF, BicFC, BFF, Bxfc, OFF , Bcfe
Sensor > LBXFF,BxFC, BxFF, Bxfc, OxFF, OxFe
Mover el servo Puerto 1+  conectado si Valor del sensor de LBxFF,BxFCY;
11 REB_Encoderfotor M1(1);
1 Canbiar naliiz e 12 RE_Encoderfotor M2(2);
RUESER] Mover el servo Puerto 1+ conectado i 13
= . 1
Fijar LED superior doble 15~ void setup() {
Variables i 16 Serial.begin(115208);
Configurar el motor DC del Puerto 1 Mover IrhacaAirds ~ oSl & 1 Escenario
18 M1.SetMotiontode(a); quipg:: [FECORLES
o (1] 15 | M2.SetMotionMode(2);
Detener el movimiento (SR segundos L : ot
_ s [P (28, R STEU) S Estado:  No coneclado
2 digitaliirite(28,HIGH);
22 delay(598);
23
Luz 24~ while(1){
25~ if ((sound_3.GetSoundValue()) < 08

Fjar LED superior doble + a color (| 26 RGBLED.setColor(e, 48, 258, @); Spite
RGBLED. show()

' 28
Fijar LED superior doble + a color R @ @ = 29 LEDMatrix_2_1085
.RE_LEDMatrix_Pagelrite(2x0e
s |

™
e

,picturDataA_2_1@85); -

Siguiendo el mismo procedimiento de pasaje de bloque a texto, es posible elegir codigo escrito en Python,
en lugar de elegir Arduino IDE.

& MyOode

Cédigo Python ®subir @ M| 5
Q Eventos Arduino Python
] from gming import Qmind i

R RN

Movimientc
robot = Qmind('robot’)
Luz 7~ while True:
vy £+  if robot.get_sound(3) < 68a:
Movimiento i Valor del sensor de 5 robot.set_led(8, 48, 258, @)
Sonide 18 value = “[['8",'8','0",'8",'0", 8"
. Mover Ir hacia Adelante ~ a una velod] Fijar LED supesior  doble ,'8','8",'8","'9","'9",'9', '8’
rol 5 . Configurar la matriz de LET)
Mover motor M1 = Sentido Horario
Sensor

Mover el servo Puerto 1~ conectado

BRUEEREE] Mover ol servo Puerto 1+ conectado

RCUELIE Configurar el motor DC del Puerio 1+

Configurar la matriz de LET)

Fijar LED superior doble

Escenario

Mover Ir hacia Atras «

moseglﬂns

Equipo: = Qoopers

Detener el movimiento
Estado: | No conectado

Pl B P
1 robot . show_matrix(2,value)
uz 12
13- i .get_sound(3) > 601:

Fijar LED superior doble ~ a color {_ | AUttt

H Fijar LED superior doble  a colorR @) (@) (=

-
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Potencialidades/ Compatibilidad con Raspberry Pi

La placa Raspberry Pise puede conectar a Emotibot mediante un cable USB 2.0. Q-mind Plus al ser una adapta-
cion de Arduino Uno, es totalmente compatible con Raspberry Pi, y su combinacién permite la creacién
de otro tipo de proyectos.

Raspberry Pl es un computadora de tamano reducido, portable
y bajo costo. Su sistema operativo estd grabado en una
tarjeta SD, la cual también alamacena datos. Permite la
conexion de otros complementos (sonido mouse, monitores,
etc) a través de los puertos de la placa. Se utiliza para para
desarrollar proyectos en programacién y robética con amplios
alcances.

Para conseguir que la RPi se comunique con Q-mind plus es preciso admitir la programacién en Arduino IDE.
Pasos para lograr que Emotibot admita programacién en lenguaje C++.
1. Instalarel controlador de Arduino IDE segln su sistema operativo.
« Parainstalar en Windows: https://downloads.arduino.cc/arduino-1.8.4-windows.exe
« Parainstalar en Mac OS X: https://downloads.arduino.cc/arduino-1.8.4-macosx.zip
« Parainstalar en Linux: https://downloads.arduino.cc/arduino-1.8.4-linux32.tar.xz
2. Descargareinstalar la biblioteca de MyQode: https://codeload.github.com/Roboblog2018/
Robobloq/zip/master
3. Descomprimirlay moverelarchivo "Roboblog Master” a la ruta \[c\program files\Arduino]\libraries, tal
y como lo muestra la siguiente imagen:

| & < | libraries - X
Inicio Compartir Vista v @
« v 4 | > Esteequipo > Windows (C) > Archivos de programa (x86) > Arduino > libraries v U Buscar en libraries »
[ Nombre Fecha de modificacion  Tipo Tamafio
5 Acceso rapido
e Escritorio » Adafruit_Circuit_Playground 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
Bridge 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
3+ Descargas »
Esplora 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
3 D t »
ocumentos Ethernet 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
& Imagenes » Firmata 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
Capturas de pantalla » GSM 17/3/2019 11:55 p. m.  Carpeta de archivos
Album de la csmara Keyboard 17/3/2019 11:55 p. m.  Carpeta de archivos
Background LiquidCrystal 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
Classroom Management by Myt Mouse 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
& Imégenes Roboblog-master 18/3/201912:00 8. m.  Carpeta de archivos
Robot_Control 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
‘@ OneDrive Robot_Motor 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
 Este equipo RobotlRremote 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
sD 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
3 Descargas
Servo 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
2 D t
ocumentos ] SpacebrewYun 17/3/2019 11555 p. m.  Carpeta de archivos
= Escritorio Stepper 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
(= Imégenes Temboo 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
» Msica TFT 17/3/2019 11:55 p.m.  Carpeta de archivos
3 Objetos 3D WiFi 17/3/2019 11:56 p. m.  Carpeta de archivos
B Videos
£ Windows (C)
& Red

20 elementos
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3. Abrir el IDE de Arduino.
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4.Seguirlaruta"archivo-ejemplos- RoboBlogDrive-Example- Firmware for Q-mind plus” taly como lo muestra

la siguiente captura de pantalla:

sketch mar18a Arduino 1.8.4
Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Nuevo Ctrl+N
Abrir... Ctrl+O
Ejemplos ) ° )
Eemplos Construidos
Cerrar Ctrl+wW
01.Basics >
Salvar Ctrl+S
02.Digital >
Guardar Como... Ctrl+Maytis+S
03.Analog >
Configurar Pagina Ctrl+Maytis+P 04.Communication >
Imprimir Ctrl+P 05.Control >
>
Preferencias Ctrl+Coma 06 Sensors
07.Display >
Salir cl+Q 08:Strings >
09.UsB >
10.StarterKit_BasicKit >
11.ArduinolSP >

Eemplos para cualquier tarjeta
Adafruit Circuit Playground >
Bridge >
Esplora >
Ethernet >
Firmata >
GSM >
LiquidCrystal >

:

>

>

RoboBlogDrive
Robot Control
Robot Motor
SD

Abrir Reciente >
Proyecto > ~

Firmware_for Qmind_Plus
RB_Buzzer

RB_DCMotor
RB_Encodermotor
RB_LEDMatrix
RB_LightSensor
RB_LineFollower
RB_PIRSensor
RB_RGBLED

RB_Servo
RB_SoundSensor
RB_TempandHumi v
RB_Ultrasonic

Una vez realizados todos los pasos, es posible codificar Emotibot desde la Raspberry Pi.

APP ROBOBLOQ

El término app es la abreviatura de la palabra inglesa Application. Una app, es una aplicacién de software

disenada para ejecutarse en dispositivos moviles.

Emotibot puede ser controlado y programado a través de una app llamada Robobloqg.

Laapp Roboblog es de sencilla descargay esta disponible para dispositivos Android compatible con
sistemas opertivos 10S 8.0+, ANDROID 64BIT PROCESSOR 5.0+.
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Roboblog

Reboblog Co, Lid,  Educacién
% Todos

LR R B & -

Esta app ofrece la posibilidad de comandar o programar 4 robots distintos bajo dos modalidades de uso:

-MODO CONTROL: a través de un tablero digital que tiene el aspecto de un joystick virtual es posible dirigir
en simultaneo a cada accién del usuario, el comportamiento del robot.

©

O control
@ Sensor

i

t

variable

Control remoto

36




APRENDER
CONECTADOS

APP ROBOBLOQ - MODO CONTROL

Para iniciar con el robot Emotibot en su modalidad control debemos seguir estos pasos:

Seleccionar a Emotibot.

Matebot

My application ~-Q-elephant

Accede a los modelos de Emotibot y sus respectivas guias
de construccion e informacion.

oyﬂer _ Scorpoid

. Capitan Allo El Cavalier

@const.‘. Intro... Q econst., Intro... Q @const... Intro..‘Q
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Ejemplo de opciones a desplegar
en cada modelo:

* Capita wﬂy

Informacion del modelo

Capitan Alloy

Lk 51 [ COER r
'S & E H
[ T ol - by o

Guia de construccion del modelo
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Construir el robot segun el instructivo y finalizar el
armado del modelo.

Felicitaciones, jhas termigado de
construir!

iTe gustariairala

pagina de control para
hacer que tu robot se

mueva? (para nvnar)

Vincular con Emotibot desde la tableta a través del botén
de activacion Bluetooth.
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Al presionar el botdn, la pantalla ensefa un cambio de estado en el proceso
de vinculacién.

® @ @@

(%) o
© O

Cuando la vinculaciéon Bluetooth es exitosa, es posible comandar el robot
desde la app.

La funcién Bluetooth no estd conectada, por favor habilitela. Iniciando sesion, por favor espere

Desde el tablero o mando de control podremos controlar al robot.

@ Cantral remata @ @ @

-
© ©
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Botones de Control Remoto

beep.

hacia el otro.

Apretando este botdn, el robot emite un sonido tipo

Presionando este botdn, el robot gira hacia un lado y

Apretando este botén, cambia el disefio de la matriz de led. Hay 8 modelos

disponibles.

Pestana musica

Accediendo a esta opcidn es posible escuchar melodias populares o ingresar notas para generar musica propia.

41

Botones que emiten
melodias populares
predeterminadas.

Con las teclas del érgano
se puede tocar una
melodia espontanea

con las notas habilitadas.
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Pestana Pantalla de matriz

Permite seleccionar qué leds se veran encendidos y cuales se veran apagados dentro de la matriz de leds. También
ofrece disefios preestablecidos y animaciones ya configuradas para transferir a Emotibot.

Imagenes fijas ya Espacio para disefar lo
disefiadas para la que aparece en la matriz
matriz

Disefos animados Botoén para darle play
a la animacion

Boton para detener
la animacion

APP ROBOBLOQ - MODO PROGRAMACION

Emotibot puede ser programado desde un smartphone o tableta, arrastrando los bloques de comandos a la
ventana de trabajo. Es facil e intuitivo identificar los distintos paneles porque estan categorizados por color.

Dentro de la app, en la opcion Mi app, es posible programar el robot bajo dos entornos de programacion
distintos:

-PRIMARIA: Cuenta con comandos iconicos tinicamente.
-INTERMEDIA: construccion de codigo a través de bloques.

42



APRENDER
CONECTADOS

Programacion
primaria. Entorno de
programacion
iconica.

Programacion
intermedia. Entormo
de programacion
con hlogues de
texto.

Mi app / Programacion Primaria:

Esta modalidad cuenta con la opcién Crear un proyecto de programacién desde oy con la alternativa de
utilizar algunos proyectos predisefiados con rutinas ya armadas que se pueden ejecutar o editar.

43



APRENDER
CONECTADOS

Centra los blogues de programacion |

Agranda |a rutina de programacion |
Achica la rutina de programacion |

FPaleta desplegable de pansles
Ejecuta &l

programa

Panel de movimiento: contiene
comandos de direccion y detencion
de motores.

Los comandos de movimiento tienen una solapa
que permite alterar los grados de giro en la
posicion inicial del robot.

PANEL DE SONIDO

Panel de sonido: contiene
comandos que permiten activar
sonidos de notas o melodias.

DDPDDBRD

PANEL DE LUZ

Panel de luz: contiene
comandos que permiten
activar determinados
colores de las luces de
la placa y del sensor.
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PANEL DE CONTROL

Panel de control: contiene
: bucles de repeticion y el
et & O comando de espera.

Ejemplo de actividad:
En la siguiente rutina de programacion el robot gira 4 veces, generando un circulo. Al finalizar enciende las
luces de la placa en color verde.

Enciende leds de
Inicio del algoritmo la placa en verde

Fobot gira a la derecha
(cada comando de giro rota al robot 90 grados)

Mi app / Programacion Intermedia:

Entorno que cuenta con bloques que contienen texto y mas comandos de instrucciones.

Esta modalidad presenta la opcién de Crear (senalizada con el signo +) un proyecto de programacién de
principio a finy una alternativa para utilizar algunos proyectos predisenados con rutinas ya armadas que se
pueden ejecutar o también editar.
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Los paneles que incluyen instrucciones son:

Mi aplicacion

Panel Comenzar

Contiene comandos que dan inicio al programa.

Mi aplicacion

Establecer Avanzar = movimiento en @

Ajuste el motor M1 + Ensentido  horario =
Ajuste el engranaje de la direccion Puerto 1 =
Establecer el mecanismo de direccion Puerto

Configure el motor Puerto 1 = enchufe M1

Panel Ejercicio

Contiene comandos de movimiento que permiten alterar la
velocidad y la direccion de los motores
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Mi aplicacion

Establezca # Luces a la izquierda y derecha «

Establezca # Luces a la izquierda y derecha =

Puerto 2 = matriz de LED editar -

Mostrar dibujo Puerto 2 » sorteo Gl
Establecer matriz de LED de color Puertc 2 =

Panel Luz

Contiene comandos que permiten controlar las luces del robot
(¢ cuales se prenden y de qué color?)

Mi aplicacion

Reproducir una nota en rhythm
Reproducir una nota en rhythm
Reproducir una nota en rhythm
Reproducir una nota en

Reproducir una nota en

Panel Su (sonido)

Contiene comandos que permiten generar sonidos o melodias.
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Mi aplicacion

Panel Control

Contiene bucles y esperas. Permiten manejar tiempos, repeticiones
y condicionales.

Mi aplicacion

[ Rp——

Panel Sensor

Contiene comandos de lectura de sensores.
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Mi aplicacion

Panel Operador

Contiene comandos que permiten establecer comparaciones logicas
entre 2 opciones.

Mi aplicacion

Panel Variable

Contiene comandos que permiten generar y nombrar variables.
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Ejemplo de actividad:
A continuacién se presenta una rutina donde se utiliza un dato tomado a través del sensor de
ultrasonido.

| Les e sersor utrssdnice Pusrte 3w c“_'-
Establezca # Luoes & ks izguisrda § derecha = el color del panel LED

Establecer Gimra ks tquierds = maovimiendo en u

Extabilscer relwg - I'III:'JIIrIH'Il:IHIm

Exlablerca # Luces s laizguisccla y derecha = &l colar del pansl LED .

Establecer &varzar = movimienio en E
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EMOTIBOT AMBULANCIA

NIVEL SECUNDARIO

NAP ROBOTICA,
PROGRAMACION Y
EDUCACION DIGITAL

Durante el Ciclo Basico de la Educaciéon Secundaria, la escuela
ofrecera situaciones de ensefianza que promuevan en los alum-
nos y alumnas:

La creacidn, la reutilizacién, la reelaboraciéon y la ediciéon de
contenidos digitales en diferentes formatos, entendiendo las
caracteristicas y los modos de representacion de lo digital.

OBIJETIVOS
CURRICULARES
ARTICULADOS

El reconocimiento, uso y andlisis de funciones en situaciones
problematicas que requieran:

 Interpretar y producir férmulas que modelicen variaciones
lineales y no lineales en funcién de la situacion;

« interpretar el significado de la media y el modo para describir
los datos en estudio.

DESARROLLO

Utilizando los motores medir los tiempos del robot para llegar a
destino en una emergencia éde qué manera se optimizan las
acciones para ganar tiempo?. Pensando en situaciones en
donde llegar rapido es lo importante, écémo seria la rutina del
robot?

Los/las estudiantes desarrollan un robot ambulancia. El mismo
contara con:

« sensor de ultrasonido para medir distancias. Ante la presencia
de un obstaculo, los motores reducen su velocidad y se toca
bocina para que el obstaculo se corra.

* emisidon permanente de sonido al estilo sirena de ambulancia.
« un disefio en la matriz de /eds que tenga una cruz de emer-
gencia.

» leds encendidos en placa y en sensor ultrasénico. Todos de
color verde.

CIERRE,
RECOMENDACIONES

Sugerimos programar diferentes sonidos como un camién de
bomberos.
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MOMENTO1

Analicemos el comportamiento de una ambulancia en situacién de
emergencia:

« ;Qué sonido emite la sirena?

« (En qué momento emite sonido?

- ¢.De qué color es la luz de la sirena?

« (A qué velocidad puede ir una ambulancia?

MOMENTO 2

- Transferimos lo investigado al robot.
« Construimos el modelo LI'L GUARDIAN: (*)

(*) Ver anexo de construccion - p.96.
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Una vez construido, le agregamos un sensor de ultrasonido en el paragolpey lo
conectamos para que detecte a su paso los obstaculos que estén frente a él.

« Construimos una pista recta con obstaculos (que simulan ser otros autos
en movimiento).

« Programamos un robot ambulancia para que vaya sobre este trayecto.
Para esto necesitamos:

m un sensor de ultrasonido para medir distancias.

= ante la presencia de un obstaculo, los motores reducen su velocidad y el
robot toca bocina hasta que el obstaculo se corre.

= emisidon de sonido al estilo sirena de ambulancia.

= un disefo en la matriz de /eds que tenga una cruz de emergencia.

» /eds encendidos en placa y en sensor ultrasénico. Todos de color verde.

Posible rutina de programacion (recordemos que es sélo un ejemplo, es
probable que sean necesarias modificaciones en la velocidad que precisan
los motores y en la distancia de deteccién):
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MOMENTO 3

Cuando se presiona el boton superior de la placa base  entonces
Configurar la matriz de LEDS conectada al Puerio 2 » para dibujar : ;

Fijar LED superior doble » a color

Configura la luz del sensor ulirastnico conectado al Puerto 3 ~ con el color )

Valor del sensor ulirasonico (cm) del Puerto 3 =
Mover Irhacia Adelanie » auna velocidad de @
Reproducirlanota C4 = duranie Doble firo = tono

Reproducirlamola C4 » durante Un cuario = fono

Valor del sensor ultrasonico (cm) del Puerto 3 =
Mover Ir hacia Adelanie » a una velocidad de @
Reproducir lanota C4 » durante Lamitad » tfono
Reproducirlamoia D2 ~ duranie Lamitad = tono
Reproducirlamota F2 » duranfe Lamitad » fono

Reproducirlamoia D2 ~ duranie Lamitad = tono

En esta rutina estamos programando a Emotibot para que:

-Cuando el robot esté encendido con el programa ya guardado en placa,
-ejecuta por siempre que:

-solo si presionamos el botén de la placa,

-la matriz de led conectada al puerto 2 dibuje una cruz,

-ambos leds de la placa enciendan en verde,

-la luz del sensor ultrasénico encienda en verde,

-por siempre consulta:

-si el valor detectado por el sensor ultrasénico conectado al puerto 3, es menor
a 50 cm, entonces:

-el robot avanza hacia adelante a una velocidad de 45 rpm,

-reproduce la nota C4 durante un doble pulso,

-reproduce la nota C4 durante un cuarto de pulso,
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-si el valor detectado por el sensor ultrasénico conectado al puerto 3, es mayor
a 51 cm, entonces:

-el robot avanza hacia adelante a una velocidad de 50 rpm,

-reproduce la nota C4 durante la mitad de pulso,

-reproduce la nota D2 durante la mitad de pulso,

-reproduce la nota F2 durante la mitad de puliso,

-reproduce la nota D2 durante la mitad de pulso

CIERRE, RECOMENDACIONES

Te sugerimos programar diferentes sonidos que emite un camién de bomberos.

Sonido en emergencia

Existe un cédigo por la cantidad de toques de sirena en un camioén
» un toque de sirena es festejo,

- tres toques es incendio afuera,

e cuatro es incendio local,

e cinco es accidente o salvataje,

- seis, ahogado.

Audio: Declaraciones de Gustavo Nicola para Radio Lider Argentina

https.//www.villamariaya.com/aprenda-no-se-asuste-significa-cuando-suena-la-sirena-bomberos/



https://www.villamariaya.com/aprenda-no-se-asuste-significa-cuando-suena-la-sirena-bomberos/

APRENDER

FICHA DE CONECTADOS
ACTIVIDAD

EMOTIBOT AMBULANCIA

iEmotibot al rescate!

Para comenzar:
Construi este modelo de robot:

« Anexale al frente un sensor ultrasénico.
e Plantea un area por la que se va a mover el robot con algunos obstaculos en
el camino.

« Pensa una secuencia de programacion en la suceda lo siguiente:

- en la matriz de led esté dibujada una cruz de emergencia,

- las luces en placa estén encendidas de color verde,
- las luces del sensor ultrasénico sean de color verde,
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- el sensor ultrasénico detecte obstaculos a una distancia menor de 50 cm,

- ante la deteccion de un obstaculo, el robot disminuye su velocidad y toca
bocina,

- si no hay obstaculos en su camino, el robot avanza a mayor velocidad con la
sirena encendida.

Agrega el cédigo:

Posible rutina de programacion (es sélo un ejemplo, es probable que sean
necesarias modificaciones en la velocidad que precisan los motores y en la
distancia de deteccioén):

... .. Cuando el robot esté encendido con el programa ya guardado en placa,

e s T 1 s |59 si el valor detectado por el sensor ultrasonico conectado
al puerto 3, es menor a 50 cm, entonces:

Mover Irhacia Adelante » auna velocidad de E
Reproducirlamota C4 + duranie Doble firo + tono
Reproducirlanota C4 + duranie Un cuario = fono

si el valor detectado por el sensor ultrasénico conectado

= ke S5 S B SRERIC AR S ET] B al puerto 3, es mayor a 51 cm, entonces:

Mover Irhacia Adelanie » auna velocidad de @
Reproducirlanota C4 » duranie Lamilad » fono
Reproducirlanota D2 = duranie Lamitad = fono
Reproducirlanota F2 ~ dwranfe Lamitad ~ fono

Reproducirlanota D2 + duranie Lamitad + fono




APRENDER
CONECTADOS

EMOTIBOT MEDIDOR
DE SONIDO AMBIENTE

&R

!f,“.
°

lap
‘. / \/ 6""@
&

.\I/ ( ,
i

NIVEL SECUNDARIO

NAP ROBOTICA,
PROGRAMACION Y
EDUCACION DIGITAL

Durante el Ciclo Basico de la Educacion Secundaria, la escuela
ofrecera situaciones de enseflanza que promuevan en los alum-
nos y alumnas:

La resolucion de problemas a partir de su descomposiciéon en
partes pequeias, aplicando diferentes estrategias, utilizando
entornos de programacion tanto textuales como icénicos, con
distintos propésitos, incluyendo el control, la automatizaciéon y
la simulacion de sistemas fisicos.

OBIJETIVOS
CURRICULARES
ARTICULADOS

El uso de relaciones entre variables en situaciones problemati-
cas que requieran:

« modelizar variaciones uniformes y expresarlas eligiendo la
representacién mas adecuada a la situacién;

- desarrollar una rutina de programacion que permita verificar
la presencia de contaminacién sonora.

- reflexionar y crear acciones de prevencién y concientizacién.

DESARROLLO

La contaminacién sonora es una problematica mundial que
altera las condiciones normales del ambiente.

Los/as estudiantes son pensadores criticos, identifican,
promueven acciones preventivas y crean soluciones a situacio-
nes reales de la vida diaria.

Los/as estudiantes generan una rutina de programacién en un
robot que mide la contaminacién sonora a través del sensor de
sonido y nos concientiza en torno a ella. Programar estos datos
para que sean expresados en la matriz de /ed, prendiéndose la
mitad si la cantidad de sonido ambiente es tolerable y encen-
diéndose totalmente si es intolerable. También las luces en
placa se pondran de color verde cuando el sonido sea bajo, y de
color rojo si fuera alto. En simultdneo cuando esto sucede, el
robot retrocedera huyendo de la contaminacién sonora.

CIERRE,
RECOMENDACIONES

Los/las estudiantes alteraran la rutina y le dardn emociones a
la matriz de led, mostrando una cara feliz o asustada segun
cada caso.
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MOMENTO 1

La docente organiza la clase en grupos y realiza una lluvia de ideas sobre la
tematica “contaminacion”, estrategia sugerida para conocer los conocimien-
tos verdaderos o erroneos de los estudiantes. Puede ademas presentar algu-
nos videos como disparador, por ejemplo las conversaciones que promueve
la organizacién TED en diferentes lugares del mundo:

» Greta Thunberg, Noviembre 1918, El argumento cautivador para actuar ya
ante el cambio climatico de Greta Thunberg

https;//www.ted.com/talks/
greta thunberg the disarming case to _act right now _on climate

» Mathias Basner, 1918, Por qué el ruido es malo para tu salud y qué puedes
hacer al respecto de Mathias Basner

https:;//www.ted.com/talks/
mathias_basner_ why noise_is_bad _for your health_and what you can d
o_about it

Proponemos a cada grupo que cree una definicion frente a la pregunta
¢Qué es la contaminacion?

“La contaminacion es encontrar en el ambiente la presencia de sustancias que
afectan negativamente las condiciones de vida de los seres vivos...”

¢Qué sabemos de cada tipo de contaminacion existente? Reunidos escribi-
mos lo que sabemos al respecto:

Contaminacion atmosférica Contaminacion acuatica

(3) (4)

(3) Recuperado de https://pxhere.com/es/photo/1549165
(4) Recuperado de https://pixnio.com/es/diverso/basura/el-agua-la-contamina-
cion-los-peces-matar



https://www.ted.com/talks/mathias_basner_why_noise_is_bad_-for_your_health_and_what_you_can_do_about_it/transcript?language=es
https://www.ted.com/talks/mathias_basner_why_noise_is_bad_-for_your_health_and_what_you_can_do_about_it/transcript?language=es
https://pxhere.com/es/photo/1549165
https://pixnio.com/es/diverso/basura/el-agua-la-contamina-cion-los-peces-matar
https://pixnio.com/es/diverso/basura/el-agua-la-contamina-cion-los-peces-matar
https://pixnio.com/es/diverso/basura/el-agua-la-contamina-cion-los-peces-matar
https://www.ted.com/talks/greta_thunberg_the_disarming_case_to_act_right_now_on_climate
https://www.ted.com/talks/
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Contaminacion del suelo Contaminacioén acustica

Contaminacion radioactiva

MOMENTO 2

Vemos un video de Jonathan Rossiter, 2016 “Un robot que se come la con-
taminacion”

https://www.ted.com/talks/jonathan_rossiter_a_robot _that eats pollution?lan
guage=es#t-22804

- ¢ldentificaron la problematica que se plantea en el video? ¢Cudl es?

« En la presentacion, ése propone alguna soluciéon para el problema plan-
teado? éCudl es y qué caracteristicas tiene?

 ¢Podrian los robots alertarnos sobre la contaminacion?

- ¢De qué manera un robot colaboraria con los ruidos en la escuela?

(5) Recuperado de https://pixabay.com/es/photos/relleno-sanitario-papelera-volcado-1396596/
(6) Recuperado de https://es.m.wikipedia.org/wiki/Archivo:Qantas_b747 over_houses_arp.jpg
(7) Recuperado de https://pxhere.com/es/photo/873036

(8) Recuperado de https://pixabay.com/es/photos/planta-de-energ%C3%ADa-geo-
t%C3%A9rmica-67538/
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« (Se podria solucionar alguna problematica relacionada con la
contaminacion sonora utilizando un programa informatico? Si consideras
que si es posible ;para realizar que accion?

Frente al cuestionario nos escuchamos y luego con EMOTIBOT (modelo LI'L
GUARDIAN(*)) y el entorno de programacion, haremos el desarrollo de
acciones tendientes a concientizar sobre la tematica “contaminacion
ambiental”.

MOMENTO 3

Unos de los factores principales para la concientizaciéon de la contamina-
cion es la prevenciéon. A menudo cuando visualizamos conductas o deter-
minadas realidades, es cuando tomamos conciencia de lo importante que
es corregirlas. Usamos muchas veces la tecnologia para evidenciar situacio-
nes problematicas y también para solucionarlas.

iUtilicemos a Emotibot para que nos reporte el grado de contaminacion
sonora existente en la escuela!

Al siguiente modelo le anexamos el sensor de sonido para lograr medir los
datos del ambiente. Podemos dejarlo fijo donde queramos, lo que no nos
podemos olvidar es de conectarlo a algun puerto de la placa.

(*) Ver anexo de construccion - p. 96.
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Utilizaremos los datos que nos arroja el sensor de sonido para programar
acciones en la matriz de /ed, prendiéndose la mitad si la cantidad de
sonido ambiente es tolerable y encendiéndose totalmente si es intolerable.
También las luces en placa se pondran de color verde cuando el sonido sea
bajo, y de color rojo cuando sea alto. En simultaneo cuando esto sucede, el
robot retrocedera huyendo de la contaminacion sonora.

Para evidenciar el dato mas alto que detecta el sensor, debemos leer su
estado exponiéndolo a un sonido fuerte. Para leer los datos que
ingresan al sensor, realizar estos pasos:

- o x - O x

@ Sinconexion ¢ Account Conectado v|  § |Account
) sz
le fabrica i)

~ e m|

Robot de conexion USB

1- seleccionamos el objeto Sprite.

2- conectamos el robot al puerto USB.

3- hacemos clic en “Sin conexién”.

4- se abre una ventana emergente que detecta el puerto conectado. Pre-
sionamos el botén “Conexion”.

5- cuando el estado pasa de “Sin conexién” a “Conectado”, desplegamos la
solapa de acciones y seleccionamos “Restaurar firmware de fabrica”.

6- Nos aparece una ventana emergente que nos da a elegir la placa del
robot. En el caso de Emotibot tiene la placa identificada con el nombre
Qoopers.

7- automaticamente se suma a los paneles de comandos, uno nuevo que
se llama “Robobloq” que nos permite ingresar instrucciones para el robot.
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Archivo v Idioma v Ayuda v 0 Conectado v 2 Account

Cédigo  Objeto  Sonido

over Ir hacia Adelante v a una veloc:

Apariencia
lover motor M1 » Sentido Horario

Sonido
lover el servo Puerto 1 v conectado
lover el servo Puerto 1 v conectado
EEC juste del motor externo Puerto 1+ V]
Sensores onfigurar el motor DC del Puerto 1 v

OErreey Petener el movimiento

@Bl \uste a bordo doble » El colores (

Objeto  Sprite
Ajuste a bordo doble v Rojo

Mostar @ @z Tamafio
stablecer la matriz de LED Puerto 2 v

€ & =
Establecer la matriz de LED Puerto 2 v 1
Sprite Qoopers Q-scout

8- Generamos la siguiente rutina. Ella nos permite visualizar los datos que
ingresa el sensor en el globo de didlogo de Sprite.

Decir Valor del sensor de sonido del Puerto 3 -

Para entender los parametros en los que se mueve el sensor, debemos
hacer silencio y luego gritar cerca de él o aplaudir. Asi veremos el maximo
silencio que registra y el maximo ruido y estableceremos el parametro
de deteccion. Por ejemplo, que ante el mayor silencio de ambiente
posible, el sensor arroja 250 y ante el mayor ruido 700. Ahi
determinamos entonces que la media es 500 y podemos indicar en
nuestra progra-macion que a partir de 500, inicie el estado referente a la
deteccidn de contaminacién sonora.

El parametro varia segun el espacio y la cantidad de ruido que haya en él. El
sensor de sonido puede medir de O a 1023 valores referentes a decibeles
(unidad de medida de intensidad sonora).

Ejemplo de rutina:
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Fijar LED supesior doble = a color [

Conhgurar |2 mairiz de LEDS coneciada al Puerio

Valor del sensor de sonido del Poesio 3 -

Conigurar Iz mainz de LEDYS coneciada al Puerio

Mover rhacia Alrss » 2 una velocidad de ()

-Cuando el robot esté encendido con el programa ya guardado en placa,

-por siempre consulta:

-si el valor detectado por el sensor de sonido conectado al puerto 3, es menor a
600, entonces:

-ambas luces en placa se encienden de color verde,

-la matriz de leds conectada al puerto 2, dibuja (media matriz pintada),
-si el valor detectado por el sensor de sonido conectado al puerto 3, es mayor a
601, entonces:

-la matriz de leds conectada al puerto 2, dibuja (toda la matriz pintada),
-ambas luces en placa se encienden de color rojo,

-el robot va hacia atras a una velocidad de 60 rpm,

-durante 1segundo

-detiene su movimiento

CIERRE, RECOMENDACIONES

Alteremos la rutina para darle emociones a la matriz de /ed, mostrando una
cara feliz o asustada segun cada caso.
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ACTIVIDAD

EMOTIBOT MEDIDOR
DE SONIDO AMBIENTE

iPrevenimos la contaminacion sonora
con Emotibot!

Para comenzar:
1- Agrega el sensor de sonido a este modelo para medir los datos del
ambiente:

2- Crea la siguiente rutina para leer en tiempo real los datos que toma el sensor:
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Decir Valor del sensor de sonido del Puerto 3

3- Establece el parametro de deteccion del sensor: el minimo y el maximo que
registra. Determina el valor medio a partir del cual, hay contaminacién sonora.
4- El desafio es programar utilizando los datos que arroja el sensor de sonido
para que la matriz led encienda de una forma si la cantidad de sonido
ambiente es tolerable y de otra cuando es intolerable. También las luces en
placa se pondran de color verde cuando el sonido sea bajo, y de color rojo
cuando sea alto. En simultaneo cuando esto sucede, el robot retrocedera
huyendo de la contaminacion sonora.

5- Agrega el codigo:

6- Adapta este ejemplo de rutina de programacioén al parametro que detecta
el sensor de sonido en el ambiente donde estas.

si el valor detectado por el sensor de sonido
conectado al puerto 3, es menora 600, entonces:

o - “ lamatriz de leds conectada al puerto 2,
Confgurar la mafriz de LEDS coneclada al Puerio 2 ~  para dibujar 7577 | giQUjg (media matriz pintdda),

| sielvalordetectado por el sensor de sonido
% conectado al puerto 3, es mayor a 601, entonces:

: " ii:  la matriz de leds conectada al puerto 2,
Eanﬁguata mairiz de LEDS coneciada al Puerfo 2 « para mﬂ! dlbUJa (toda la matriz pintctda),

Valor del sensor de sonido del Puerdo 3 -

ambas luces en placa se encienden de color rojo,

Te proponemos ahora a programar emociones en la matriz de /ed, mostrando
una cara feliz o asustada segun el caso?
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GIROS CON EMOTIBOT

NIVEL SECUNDARIO

Durante el Ciclo Basico de la Educacién Secundaria, la escuela
NAP ROBOTICA, olfreceré sitluaciones de ensefanza que promuevan en los
2 alumnos y alumnas:

PROG RAMACION Y La comprensién general del funcionamiento de los componen-
EDUCACION DIGITAL tes de hardware y software, y la forma en que se comunican
entre ellos y con otros sistemas, entendiendo los principios
basicos de la digitalizaciéon de la informacién y su aplicacién en

la vida cotidiana.

El andlisis y construccion de figuras, argumentando sobre la base
OBIJETIVOS de propiedades, en situaciones problematicas que requieran:
CURRICULARES « determinar puntos que cumplan condiciones referidas a distan-
cias y construir circunferencias, circulos, mediatrices y bisectri-
ARTICULADOS ces como lugares geométricos;

» desarrollar una rutina de programacioén para que el robot gire,
conociendo el movimiento de los motores.

En grupos los/las estudiantes piensan cuantos y cudles objetos
conocen que realizan giros e intentan explicarlos. Por ejemplo,
DESARROLLO ¢el giro es hacia la derecha o hacia la izquierda?, épara qué
deben girar?
Observan a su alrededor objetos que giran. Los pueden encon-
trar muy visibles o no tanto. Analizando mecanismos, van com-
prendiendo que acciones de giros se pueden optimizar y tam-
bién transformar.

Estudiamos distintos mecanismos de giro y reflexionamos:
¢Coémo lograr que el robot avance en linea recta y que gire
utilizando el siguiente comando?:

Mover motor M1 « Sentido Horario » a una velocidad de @

Los/las estudiantes programan cada motor para dominar el
comportamiento del robot. Exploran tiempos y velocidades a
aplicar. Analizan todas las variables posibles para generar
distintas alternativas de giros.




CIERRE,
RECOMENDACIONES

APRENDER
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Los/las estudiantes cambian las orugas del robot por cubier-
tas individuales para las ruedas. Generan y exploran cémo
varié el comportamiento del robot luego del cambio. Prueban
los 3 casos dados y lo vuelcan a una nueva tabla.

¢Hubo cambios? écudles?

LA qué pensas que se debe esta diferencia entre orugas y
ruedas individuales?

¢Te animads a generar 2 casos nuevos?
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MOMENTO 1

Podemos realizar un recorrido por la escuela o el barrio en busqueda de ima-

genes de objetos que giran.
Es importante orientar la busqueda a mecanismos(*) con giros menos eviden-
tes que una rueda, por ejemplo grifos o volantes de autos.

En las siguientes ilustraciones, encontramos objetos que giran de diversa
forma.

« ¢COmMo giran?

« ¢ldentificaron dénde esta el eje de rotacion en cada caso?

« ¢Hay algun caso entre los citados, en el que el mecanismo de giro se transfor
me en otro mecanismo de accidon? Si creemos que si, especifiqguemos en qué
caso y qué es lo que sucede alli.

MOMENTO 2

Un poco de historia.

Aqui analizamos el proceso de optimizacion del mecanismo de la bicicleta. El
objetivo se centré en realizar mejores giros con menor esfuerzo del usuario.

(*) Mecanismo: Conjunto de las partes de una mdaquina(**) en su disposicion adecuada para
asegurar su funcionamiento efectivo.

(**) Mdquina: Conjunto de aparatos combinados para recibir cierta forma de energia y transfor-
marla en otra mds adecuada, o para producir un efecto determinado.
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La cadena de la bicicleta es una banda de transmisién de movimiento que
hace girar la rueda trasera muy rapido debido a que esta conectada a una
rueda pequeina que, al girar, multiplica la fuerza aplicada a los pedales. Las
primeras bicicletas no contaban con cadenas ni pedales y eran mucho mas
lentas y pesadas. Observamos cémo evolucioné la bicicleta desde los prime-
ros modelos hasta las mas modernas

e En la bicicleta de 1817, ;codmo andaria el usuario sin pedales?

» (;El modelo de 1839 es optimo? ;por qué?, ;cual seria la diferencia con las
siguientes? Pensemos en el movimiento y la fuerza que debe aplicar el usuario
para hacerla andar y analicemos el por qué del cambio de posicion de los
pedales.

« En la de 1879, ;como pensas que influyo la diferencia de tamano de las ruedas
en cuanto a la facilidad para manejarla?, ;por qué?

« Comparemos la bicicleta de 1960 con la de 1992 (modelo actual) y
analicemos:
m ;qué sucede cuando aplicamos la fuerza para generar el movimiento
de los pedales en la bicicleta de 1960? ;Cuanto espacio nos trasladamos:
poco o mucho?
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m Supongamos que el diametro de la rueda es equivalente a 35 cm, écudl
seria el perimetro? Sacando el perimetro de la rueda, sabremos los cm
que recorre la misma en cada vuelta.

m Supongamos que el diametro de la rueda de la bicicleta de 1992 es de
65 cm, écudnto recorrido hariamos en cada vuelta de rueda?

« Hoy en dia, cada bicicleta esta descripta con un nimero de rodado. ¢A qué
refiere ese nimero? jA investigar!

Vinculamos el mecanismo de la bicicleta y todos los casos vistos con los
siguientes ejemplos de accidn en engranajes:

En este ejemplo, si la fuerza es aplicada sobre el
engranaje grande:

« ¢el chico daria mas o menos vueltas que el grande?
Considerando que el resultado de la accion es el
\ comportamiento del engranaje chico:

« ¢estamos hablando de un mecanismo que reduce
o multiplica las vueltas?

En este ejemplo, ambos engranajes son iguales.
« ¢varia el resultado dependiendo en cual aplique la
fuerza?
’ « ¢qué sucede en este caso?

En este ejemplo, si la fuerza es aplicada sobre el
engranaje chico:

- ¢el grande daria mas o menos vueltas que el chico?
Considerando que el resultado de la accién es el
\ / comportamiento del engranaje grande:

« ¢estamos hablando de un mecanismo que reduce
o multiplica las vueltas?

Construimos unos juguetes simples que usan giros para moverse. Haremos
trompos rapidos creados con materiales descartables.
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Materiales:

-1 palito de brochette o escarbadientes.
+1CD.

«1tapa de refresco.

- Pegamento.

+1 canica.

« ¢COmMo se genera la accion en este caso?

« ¢Hay algun elemento en particular que permite
que el impulso de giro aplicado se sostenga en el
tiempo y permita que el trompo siga girando?,
écudl es ese elemento?

« ¢Creés que hay una compensacion de peso
aplicada al disefio del trompo para que funcione
como tal? ¢éQué pasaria si en vez de usar el centro
del CD, el escarbadiente, tapita y canica en el
centro, estuviesen a un costado?, éfuncionaria?,
ipor qué?

« ¢Podemos alterar el objeto para que sostenga el
giro por mas tiempo?, écédmo lo hariamos?

MOMENTO 3

Programamos a Emotibot (modelo Cavalier(*)) para que pueda realizar
giros tanto en diferentes direcciones como con diversa velocidad.

(*) Ver anexo de construccion - p.105.
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Al programar a Emotibot para que avance o gire, utilizamos un parametro
de mediciéon que tiene que ver con la cantidad de vueltas que realiza por
minuto. Esto se traduce en revoluciones por minuto (o rpm). A través
de la medicion de la cantidad de vueltas que el motor da por minuto,
se puede determinar su velocidad. La velocidad de cada motor
puede variar entre O y 255 rpm, donde O significa la minima de velocidad
aplicada (ya sin movimiento) y 255, la maxima.

El robot presenta 2 motores. Para lograr el giro de todo el objeto, ambos

deben comportarse distinto. Usemos este comando para determinar las
especificaciones de movimiento de cada motor.

Mover motor M1 = Sentido Horario » a una velocidad de @

Programemos las siguientes pruebas:

Cuando el programa comienza

Mover motor M1 - Sentido Horario » a una velocidad de @

Mover motor M2 » Sentido Horario + a una velocidad de @

Motor 1 va en sentido de las agujas del reloj a una velocidad de 200 rpm
mientras que motor 2 va en la misma direccién a una velocidad de 50 rpm.
¢Qué sucede?

Cuando el programa comienza
Mover motor M1 - Sentido Horario » a una velocidad de @

Mover motor M2 - Sentido Horario » a una velocidad de a

Motor 1 va a 150 rpm mientras motor 2 esta en O rpm.
¢Qué sucede?
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Cuando el programa comienza

Movermotor M1~  Sentido Horario ~ auna velocidad de ()

Mover motor M2 = Sentido Antihorario * a una velocidad de (k1

Motor 1va en 150 rpm en sentido de las agujas del reloj y motor 2 va en 150
en sentido contrario a las agujas del reloj.
¢Qué sucede?

Luego de hacer las 3 pruebas, éen qué caso el giro fue el mas efectivo?, épor
qué?

Segun cada caso, los estudiantes generan una tabla con los distintos
comportamientos del robot:

Direccion
de rotaciéon
Motor 1

Direccion
de rotacion
Motor 2

Velocidad
de rotacion
Motor 1

Velocidad
de rotaciéon
Motor 2

Robot gira
¢haciala
derecha

Robot llega
a cubrir un
giro de 180°

en écuantos
segundos?

o haciala
izquierda?

CIERRE, RECOMENDACIONES

Cambiamos las orugas del robot por cubiertas individuales para las ruedas:

Cubierta individual para una rueda
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Exploramos coémo varié el comportamiento del robot luego del cambio.

» ¢Hubo cambios? écuales? jpor qué?
» Pensa dos casos nuevos para generar otros comportamientos y analizalos.

Probamos los 3 casos dados en el MOMENTO 3 y en grupos, armamos huevas

tablas.

Segun cada caso, los estudiantes generan una tabla con los distintos compor-
tamientos del robot:

Direccion
de rotacion
Motor 1

Direccion
de rotacion
Motor 2

Velocidad
de rotaciéon
Motor 1

Velocidad
de rotacion
Motor 2

Emotibot
gira ¢hacia
la derecha

Emotibot
llega a
cubrir un

o haciala
izquierda?

giro de 180°
en écuantos
segundos?

Hacemos ahora, una rutina de programacion calculando exactamente cuanto
tiempo y a qué velocidad debe avanzar el robot para cumplir el siguiente
desafio:

Emotibot parte desde un punto designado y sefialado en el piso. Debe llegar a
la pared y en lugar de chocar con ella, girar hacia la izquierda.

iSin sensores! iSélo con cdlculos matematicos Emotibot puede lograrlo!
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ACTIVIDAD

GIROS CON EMOTIBOT

iMareando a Emotibot!

Para comenzar:
Construi a Emotibot (modelo Cavalier) para que pueda realizar giros tanto en
diferentes direcciones como con diversa velocidad.

El robot presenta 2 motores. Para lograr el giro de todo el objeto, ambos
deben comportarse distinto. Usemos este comando para determinar las espe-
cificaciones de movimiento de cada motor.

Mover motor M1~  Sentido Horario ~ a una velocidad de ()




APRENDER
CONECTADOS

Programa las siguientes pruebas:

Caso1l:

Motor 1 una va en sentido de las agujas del reloj a una velocidad de 200 rpm
mientras que motor 2 va en la misma direcciéon a una velocidad de 50 rpm.

Caso 2:
Motor 1va a 150 rpm mientras motor 2 esta en O rpm.

Caso 3:
Motor 1 va en 150 rpm en sentido de las agujas del reloj y motor 2 va en 150 en
sentido contrario a las agujas del reloj.

Agrega el cédigo:

Cuando el programa comienza

Mover motor M1 - Sentido Horario -

Mover motor M2 « Sentido Horario + a una velocidad de @

Caso 2
(cosoz I ane e

Mover motor M1 - Sentido Horario -

Mover motor M2 - Sentido Horario »  a una velocidad de n

-

Mover motor M1~  Sentido Horario » a una velocidad de @

Mover motor M2 = Sentido Antihorario * a una velocidad de (gl

Luego de hacer las 3 pruebas, équé giro fue el mas efectivo?, équé lo vuelve mas
operativo?

¢Te animas a hacer una rutina de programacioén calculando exactamente cuanto
tiempo y a qué velocidad debe avanzar el robot para cumplir el siguiente desa-
fio?:

Emotibot parte desde un punto designado y seflalado en el piso. Debe llegar a
la pared y en lugar de chocar con ella, girar hacia la izquierda iNo uses sensores!
iSélo con calculos matematicos podés lograrlo!
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EMOTIBOT
INTELIGENCIA ARTIFICIAL

NIVEL SECUNDARIO

Durante el Ciclo Orientado de la Educacién Secundaria, la
NAP ROBOTlCA, escluelalofreceré siltuaciones de enseflanza que promuevan
z en los alumnos y alumnas:
PROGRAMACION Y el andlisis critico de las perspectivas futuras y el impacto sobre
EDUCACION DIGITAL la interaccion entre el hombre y los entornos digitales, inclu-
yendo los usos de la inteligencia artificial para la resolucion de
distintos problemas sociales y en diferentes ambitos.

La interpretacion y elaboraciéon de informacion estadistica en
OBIJETIVOS situaciones problematicas que requieran:
CURRICULARES « organizar conjuntos de datos discretos y acotados para estu-
diar un fenémeno, comunicar informacion y/o tomar
ARTICULADOS decisiones, analizando el proceso de relevamiento de los datos;
hipotetizar sobre el uso efectivo de IA en la vida.

Los/las estudiantes se sorprenden y utilizan cada dia mas los
asistentes virtuales que, por ejemplo, proveen los teléfonos
DESARROLLO inteligentes y los relojes interactivos, entre otros. Buscan apps
de traductores en tiempo real, interactian con juegos que se
vuelven “mas inteligentes” a partir de las acciones de los usua-
rios. ¢Existen cdmaras que deciden solas cuando es el mejor
momento de tomar una fotografia?, é{puede una app identificar
algun objeto del alrededor y buscarlo en la tienda mas cercana?

En esta actividad, analizan cémo desarrollar un programa de
inteligencia artificial en el que se generen alteraciones en
Emotibot a partir de datos que ingresan por la cdmara Web de
la netbook. El docente los contextualiza con el concepto IA 'y
aplicaciones en campo real.

Una vez creada la rutina de programacién los/las estudiantes
CIERRE, realizaran una segunda rutina con el objetivo de desarrollar en

RECOMENDACIONES Sprite, un chatbot.
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MOMENTO1

¢Qué es la Inteligencia Artificial (IA)? éDe qué manera es util en la vida de las
personas?

En estos ultimos afos hemos escuchado de manera creciente hablar sobre la
tematica IA. Computadoras y robots son capaces de aprender y mejorar su
rendimiento a través de la utilizacion de patrones que les permitira tomar
decisiones de acuerdo al algoritmo que rige su comportamiento. Pero, aun asi,
no podemos dejar de hacernos algunas preguntas. ;Una maquina puede
pensar?

“¢Se volveran las maquinas mas inteligentes que los seres humanos?

No, responde Jean-Gabriel Ganascia: se trata de un mito inspirado por la cien-
cia ficcion” (1)

Se propone la lectura del articulo y su posterior analisis para abordar a una
definicion de IA en grupo.

MOMENTO 2

Buscamos imagenes que traducen lo que puede ser la IA y su interaccién con
los humanos.

Ademas proponemos ver el siguiente video, Eli Pariser : Attenti alle “gabbie di
filtre” in rete (Cuidado con las "jaulas de filtro" en la red)
https.//www.ted.com/talks/eli_pariser beware online_filter bubbles

(1) (cita Inteligencia artificial. Promesasy amenaza, 2018, Unesco recuperado
https://unesdoc.unesco.org/ark:/48223/pf0000265211_spa 03/10/2019).



https://unesdoc.unesco.org/ark:/48223/pf0000265211_spa
https://www.ted.com/talks/eli_pariser_beware_online_filter_bubbles
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Se espera generar en los/las estudiantes el pensamiento critico sobre la
tematica.

¢Consideramos que con la IA, las maquinas pueden reaccionar ante nuestras
emociones?, équé imaginamos que podrian hacer?, écudl seria el objetivo de
esta interaccion?

¢Conocemos algun caso en que una maquina o software reaccione a un esti-
mulo emocional de un usuario?

Podemos profundizar leyendo el siguiente articulo y viendo el video sugerido
en él.
https.//www.bbvaopenmind.com/humanidades/sociologia/en-busca-de-la-
nueva-empatia-humano-maquina/

(3) https://pixabay.com/es/illustrations/evoluci%C3%B3n-inteligencia-artificial-3778196/
(4) https://www.flickr.com/photos/150936425@N04/32502383612



https://pixabay.com/es/illustrations/evoluci%C3%B3n-inteligencia-artificial-3778196/
https://www.flickr.com/photos/150936425@N04/32502383612
https://www.bbvaopenmind.com/humanidades/sociologia/en-busca-de-la-nueva-empatia-humano-maquina/
https://www.bbvaopenmind.com/humanidades/sociologia/en-busca-de-la-nueva-empatia-humano-maquina/
https://www.bbvaopenmind.com/humanidades/sociologia/en-busca-de-la-nueva-empatia-humano-maquina/
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MOMENTO 3

Desafio1:

Es posible programar un software o robot para que sea empatico a nuestras
emociones. Para ello haremos una rutina de programacioén en la que Emotibot
(modelo LI'L GUARDIAN(*)) cambie de estado animo por cada emocion del
usuario. Veamos un ejemplo:

por siempre
1 = Después de un segundo, detectamos emodiones faciales.
Laemociones Feliz » 7 _ entonces

Configura la luz del sensor uiirasdnico conectade al Puerto 3 » con el color ;

Establecer la matriz de LED Puerte 2 ~ lcono de pantalla

La emocion es Trste » 7?7 _ enlonces
Configura la luz del sensor ulirasdnico conectado al Puerio 3 = con el color

Establecer la matriz de LED Puerte 2 ~ lcono de pantalia I

En esta rutina indicamos lo siguiente:

« al hacer clic en banderita verde,

» por siempre consulta:

« la deteccion de emociones faciales por cada segundo de registro,

« si la emociodn es “feliz”, entonces,

» enciende la luz del sensor ultrasénico (conectado en puerto 3) en color verde,
- establece en la matriz de led (conectado en puerto 2) un icono de pantalla
con cara feliz,

« si la emocidn es “triste”, entonces,

» enciende la luz del sensor ultrasénico (conectado en puerto 3) en color azul,
- establece en la matriz de /ed (conectado en puerto 2) un icono de pantalla
con cara triste.

(*) Ver anexo de construccién - p.96.
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Para trabajar los comandos de IA con interaccion del robot, abrimos MyQode y
seguimos los préoximos pasos:

- o x - o x

@) sinconexion g Account © Conectado | § 'Account
.
b

K ) EYES

(8) Robot de conexion USB

1- seleccionamos el objeto Sprite.

2- conectamos el robot al puerto USB.

3- hacemos clic en “Sin conexion”.

4- se abre una ventana emergente que detecta el puerto conectado. Apreta-
mos el boton “Conexion”.

5- cuando el estado pasa de “Sin conexion” a “Conectado”, desplegamos la
solapa de acciones y seleccionamos “Restaurar firmware de fabrica”.

6- aparece una ventana emergente que nos da a elegir la placa del robot. En
el caso de Emotibot tiene la placa identificada con el nombre Qoopers.

7- automaticamente se suma a los paneles de comandos, uno nuevo que se
llama “Robobloq” que nos permite ingresar instrucciones para el robot.

Archivov | Idiomav  Ayuda v @ Conectado~  § Account

Cédigo Objeto Sonido

lover el servo Puerto 1 v conectado
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Desafio 2:

Tomando de referencia la secuencia en donde hemos puesto feliz o triste a
Emotibot (Desafio 1) pensamos en otras emociones. Programaremos el com-
portamiento del robot en relaciéon a cada emocion.

CIERRE, RECOMENDACIONES

Una vez explorado el panel “Servicios cognitivos” que contiene los comandos IA,
realizaremos una tercer rutina de programacion con el objetivo de desarrollar
un chatbot digital.

 ;Conocés algun chatbot?

- ;DoOnde los encontras?, ;en computadoras?, ;en celulares?, ;en paginas Web?
 ;Charlamos con uno? podemos visitar la pagina: http.//deixilabs.com/alizia.html
« ({Hacemos un chatbot de entretenimiento con un objeto de MyQode? Usemos
comandos de Inteligencia Artificial.
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EMOTIBOT
INTELIGENCIA ARTIFICIAL

iGeneramos empatia con Emotibot!

iTrabaja los comandos de IA interactuando con el robot!
Abri MyQode y segui los pasos:

nnnnnnnn

Mostrar - Tamafo 100 Direccion 90

rrrrrr

yyyyyyyyyyyyyyyyy

1- seleccionar el objeto Sprite.
2- conectar el robot al puerto USB.

3- hacer clic en “Sin conexion”.

4- se abre una ventana emergente que detecta el puerto conectado. Hacer
clic sobre el botén “Conexion”.

5- cuando el estado pasa de “Sin conexién” a “Conectado”, desplegar la solapa
de acciones y seleccionar “Restaurar firmware de fabrica”.
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6- aparece una ventana emergente que nos da a elegir la placa del robot.
Emotibot tiene la placa identificada con el nombre Qoopers.

7- automaticamente se suma a los paneles de comandos, uno nuevo que se
llama “Robobloq”y que permite ingresar instrucciones para el robot:

Archivov  Idiomav  Ayudav O Conectadov  § Account

Cédigo Objeto Sonido

lover Ir hacia Adelante v a una veloc]

Apariencia

Sonido

lover motor M1 Sentido Horario
lover el servo Puerto 1 » conectado
lover el servo Puerto 1 v conectado
Ajuste del motor externo Puerto 1+ V.
onfigurar el motor DC del Puerto 1 v

% Detener el movimiento
Ajuste a bordo doble » El color es [F

Ajuste a bordo doble v Rojo o

stablecer la matriz de LED Puerto 2 +

Establecer la matriz de LED Puerto 2 v

Agrega el cédigo:

al hacer clic en Banderita verde,

por siempre por siempre consulta:
2 - : : la deteccion de emociones faciales por cada
1 Despues de un segundo, deteciamos emodiones faciales. segundo de registro,
si la emocion es “feliz”, entonces,

enciende la luz del sensor ultrasénico

Configura la luz del sensor ulirasonico conectado al Puerto 3 »  con el color (conectado en puerto 3) en color verde,

; establece en la matriz de led (conectado en puerto
Establecer la matriz de LED Puerto 2+ lcono de pantalla [, 2) un icono de pantalla con cara feliz,

L e e - s la emocion es “triste”, entonces,

P enciende la luz del sensor ultrasénico
Configura la luz del sensor ulirasdnico conectado al Puerio 3 = con el color (conectado en puerto 3) en color azul,

7 ; . 0 establece en la matriz de led (conectado en puerto
Establecer la matriz de LED Puerto 2 v Icono de pantall 2) un icono de pantalla con cara triste.

Tomando de referencia esta secuencia, pensa en otras emociones y animate
a programar el comportamiento del robot en relaciéon a cada emocién?
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EMOTIBOT TODOTERRENO

NIVEL SECUNDARIO

NAP ROBOTICA,
PROGRAMACION Y
EDUCACION DIGITAL

Durante el Ciclo Orientado de la Educacién Secundaria, la
escuela ofrecera situaciones de enseflanza que promuevan
en los alumnos y alumnas:

La aplicacion de sus habilidades analiticas, de resolucién de
problemas y de disefio para desarrollar proyectos de robética o
programacion fisica, de modo auténomo, critico y responsable,
construyendo soluciones originales a problemas de su entorno
social, econédmico, ambiental y cultural.

OBIJETIVOS
CURRICULARES
ARTICULADOS

La interpretacion y la determinaciéon de la correlacién lineal entre
dos variables aleatorias en situaciones que impliquen:

» la indagacion de alguna asociacién entre sus valores, permi-
tiendo definir tendencias entre ellos.

e crear una una rutina de programacion para que el robot afronte
diversos desafios.

DESARROLLO

Los teléfonos inteligentes tienen varios sensores para diversos
fines: de proximidad, de luz ambiente, brujula digital, baréme-
tro, acelerémetro y giroscopio. Un giroscopio, anade el registro
de la rotacién del dispositivo en todos sus ejes. En clase se
propone analizar este y otros dispositivos que tengan este
sensor.

El desafio se basa en sensar, utilizando un giroscopio, la posi-
cion del robot. Disefiar y construir un terreno con subidas y
bajadas, rampas y desafios en donde el robot tenga que cam-
biar su angulacién mientras lo recorre y adquiere mas veloci-
dad. Los/las estudiantes reflexionan sobre la l6gica del com-
portamiento de los motores para superar la pendiente y no caer
en la bajada. ¢éComo se puede programar el robot para que se
adecue a subidas y bajadas de terreno?

CIERRE,
RECOMENDACIONES

Los/las estudiantes revisan la programacion realizada y la ajus-
tan pensando en un suelo mas humedo, mas pedregoso, mas
empinado, etc.
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MOMENTO 1

¢De qué manera actua un giroscopio? éPara qué es util?

Ledn Foucault empled el giroscopio
en 1852 para demostrar la rotacion
del planeta Tierra.

El primer uso que se le dio a los
giroscopios fue en el estudio de los
movimientos de rotacion y trasla-
cion de la Tierra asi como también
los planetasy objetos en el espacio.
También se utilizé el giroscopio en
navegacion para contrarrestar la
oscilacion de las embarcaciones.

El mitico inventor Dean Kamen baso
la invencion de un dispositivo
de transporte de autobalanceo cuyo
funcionamiento se basa en la utilizacion
de un giroscopio. Es el elemento
fundamental que informa al patin 2
como mantenerse en equilibrio y si

debe avanzar o frenar.

También algunos mandos de consolas
de juegos se basa en esta tecnologia
para distinguir sus movimientos en el
aire.

(1) https://es.m.wikipedia.org/wiki/Archivo:Foucault%27s_gyroscope.jpg
(2) https://www.flickr.com/photos/136833700@N04/21835999610
(3) https://es.m.wikipedia.org/wiki/Archivo:Wii_console.png
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Dispositivos moviles, también , identifican si estan en que posicion estan para
mostrar una vista diferente de la informacion en pantalla.

Casi todos los tipos de estos dispositivos disponen de un giroscopio.

En la actualidad los aviones, los misiles, las naves espaciales y los satélites utili-
zan esta tecnologia para saber si se encuentran nivelados respecto a la Tierra.

MOMENTO 2

Construimos el Emotibot modelo (Captain Alloy(*)) y le anexamos el sensor
giroscopio.

(4) https://www.flickr.com/photos/iphonedigital/34597403825
(*) ver anexo de construccion - p.100.




APRENDER
CONECTADOS

Creamos una rampa para el robot. La misma puede ser construida con algiin ma-
terial rigido que puede ser madera o cartdn reforzado y alcanzara una altura
de 20 cm, teniendo un ancho de 50 cm y un largo de 90 cm.

MOMENTO 3

El desafio se basa en sensar, utilizando un giroscopio, la posiciéon del robot.
Emotibot sube la rampa y al hacerlo cambia su angulaciéon de base. Por accidon
de la gravedad Emotibot necesita fuerza para subir la rampa.

Reflexionemos sobre la I6gica del comportamiento de los motores para supe-
rar la pendiente. ¢éComo se puede programar el robot para que se adecue a
subidas de terreno?

Desafio 1:

Emotibot avanza recorriendo 1,5 mt en suelo previo a la pendiente. Esta accidon
la realizara con la minima velocidad requerida para que los motores trasladen
todo el cuerpo del robot. Cuando llegue a la pendiente su angulacién cambia-
ra, permitiéndonos ingresar otro dato mediante el sensor. Cuando detectemos
que varia el eje y en nuestro giroscopio, los motores precisardan mas velocidad
para superar la pendiente y llegar al objetivo. Haremos las mediciones y la
rutina de programacion, ;sobre qué eje (X, Y, o Z ) debemos detectar la
variacion de valores del giroscopio ?
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Ejemplo de rutina.

Valor del eje Puerlo 2 »  del sensor giroscopico del e y - :-rm enfonces

Mover Ir hacia Adelanie = 3 una velocidad de ()

Mover Ir haca Adelanie ~ a una velocidad de | jgeioy

Desafio 2:

Emotibot al subir la rampa precisa girar y bajarla para volver al suelo. Altera-
remos la rutina para conseguir este desafio. Vamos a tener que graduar la
velocidad de los motores para que superen la bajada sin que se caiga.
Haremos las mediciones y la rutina de programacion correspondiente.
{Qué tendremos que sumarle a la rutina del desafio 1?

Registremos los datos en una tabla:

En suelo En subida En bajada
(de0a20cm (de 20 cm de
de altura) alturaaOcm)

Velocidad que usa
Emotibot en ambos
motores
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CIERRE, RECOMENDACIONES

Ajustamos la rampa y la hacemos mas empinada.
1. Anotamos a cuantos cm del piso se ubicaria su altura maxima.

2. Modificamos la rutina de programacion utilizada en MOMENTO 3.
3. Completamos la tabla.

En suelo En subida En bajada
(deOa___cm | (de___cmde

de altura) alturaa O cm)

Velocidad que usa
Emotibot en ambos
motores
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FlCHA DE CONECTADOS
ACTIVIDAD

EMOTIBOT TODOTERRENO

iEquilibrando a Emotibot!

Para comenzar:
Anexale al Emotibot modelo Captain Alloy el sensor giroscopio.

\-‘- eeoe —-‘l

Crea una rampa para el robot. La misma puede ser construida con algun
mate-rial rigido que puede ser madera o cartéon reforzado y alcanzara una
altura de 20 cm, teniendo un ancho de 50 cm y un largo de 90 cm.
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El desafio se basa en sensar, utilizando un giroscopio, la posiciéon del robot.
Emotibot sube la rampa y al hacerlo cambia su angulacién de base. Por accion
de la gravedad Emotibot necesita fuerza para subir la rampa.

Reflexiona sobre la I6gica del comportamiento de los motores para superar la
pendiente. éComo se puede programar el robot para que se adecue a subidas
de terreno?

Agrega el cédigo:
El siguiente es solo un ejemplo:

Valor del eje Puerio 2 »  del sensor giroscopico del Bje y - :=@ enfonces
Mover Ir hatia Adefanie » & una velocidad de ()
=i

Mover Ir hacaAdelanie » a una velocidad de | gy

Emotibot al subir la rampa precisa girar y bajarla para volver al suelo. Modifica
la rutina para conseguir este desafio. Debés graduar la velocidad de los
motores para que superen la bajada sin que se caiga. ;Qué habra que
sumarle a la rutina del desafio 1?
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EMOTIBOT

MEDIDOR DE LUZ

NAP ROB(’)TI(}A,
PROGRAMACION Y
EDUCACION DIGITAL

NIVEL SECUNDARIO

Durante el Ciclo Orientado de la Educacién Secundaria, la
escuela ofrecera situaciones de enseflanza que promuevan
en los alumnos y alumnas:

» La aplicacion de sus habilidades analiticas, de resoluciéon de
problemas y de disefio para desarrollar proyectos de robética o
programacion fisica, de modo auténomo, critico y responsable,
construyendo soluciones originales a problemas de su entorno
social, econémico, ambiental y cultural.

OBIJETIVOS
CURRICULARES
ARTICULADOS

La modelizacion de situaciones que involucren el uso de niUmeros
reales mediante recursos tecnolégicos y de cdlculo mental, lo que
supone:

» expresar las soluciones mediante diferentes escrituras,

- acotar el error en funcién de lo que se busca resolver y comuni-
car, - sintetizar en una secuencia de programacion el cuidado de
la energia.

DESARROLLO

Reconocer el exceso de consumo eléctrico es un gran proble-
ma que presentan las ciudades. El consumo innecesario de
energia, genera que se busquen alternativas que permitan que
nos transformemos en agentes mas comprometidos con el
cuidado del medio ambiente. La domética surge de una
propuesta sustentable de optimizacion de energia.

Muchas casas o sectores de hogares pueden presentar auto-
matizaciéon en el encendido y apagado de la luz, regulacién de
tiempo activo de un aire acondicionado, automatizacion en el
sistema de alarma, entre otros.

En el caso de que exista mucha luz natural en el ambiente de
una casa, ho es necesario tener encendidas lamparas. Es posi-
ble generar un sistema de optimizaciéon en este punto.

El desafio consta en generar que el robot detecte luz y reaccio-
ne ante estas 3 condiciones con su matriz de led de manera que
se cumpla la condicidn:
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*si no hay luz del exterior -> encender toda la matriz de led

*si hay luz del exterior -> no encender la matriz de led

*si hay mediana intensidad de luz exterior -> encender la mitad
de la matriz

Los/las estudiantes investigan cémo se comporta un panel
CIERRE, solar que sigue la dérbita diurna del Sol.

RECOMENDACIONES Desafio: ¢éPodria Emotibot seguir la luz?
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MOMENTO 1

¢Qué es la domética?

La domodtica estudia la aplicacion de diversos sistemas en las casas con la
finalidad de aumentar la seguridad, el confort y la capacidad de gestion ener-
gética de la vivienda.

Visualizar el capitulo 13 de la Serie Somos Digitales ;Dénde estan los robots?
https.//www.youtube.com/watch?v=_pa-VNOSPik

¢De qué manera la domética puede ayudarnos a bajar el consumo de
energia eléctrica?

Una casa domética nos brinda una serie de ventajas, por un lado la
seguridad por otro, el confort que proporcionan:

e lluminar la casa con la fuente de energia que se desee y determinar la inten-
sidad y funcién de la misma.

- Calefaccionar cada espacio de una casa con diferentes temperaturas segun
la necesidad.

 Cerrar las puertas y ventanas en funcién de las condiciones climatolégicas.
« Cortar automaticamente el suministro de agua o gas cuando se detecte una
pérdida.

MOMENTO 2

Investiguemos acerca de emprendimientos individuales, nacionales o
internacionales para cuidar el medio ambiente. Qué sabemos acerca de
energias limpias, energias renovables:

Se denomina “energias renovables” a aquellas fuentes energéticas basa-
das en la utilizacién del sol, el viento, el agua o la biomasa vegetal o animal
- entre otras-. Se caracteriza por no utilizar combustible fésiles

-como sucede con las energias convencionales-, sino recursos capaces de
renovarse ilimitadamente. Su impacto ambiental es de menor magnitud
dado que ademads de no emplear recursos finitos, no generan contami-
nantes. Sus beneficios van desde la diversificacion de la matriz energética
del pais hasta el fomento a la industria nacional; y desde el desarrollo de
las economias regionales hasta el impulso al turismo. (2)

(2) https.//www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/renovables/que-son-las-energias-renovables



https://www.youtube.com/watch?v=_pa-VNOSPik
https://www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/renovables/que-son-las-energias-renovables
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Organizados en grupos, asignar a cada uno un tema para investigar:
* Energia edlica (4)

« Energia solar (5)
« Biomasa (6)

» Biogas (7)

» Biocombustibles (8)

» Pequenos Aprovechamientos Hidroeléctricos (9)

» Geotermia (10

« ¢Qué son las energias renovables? (10)

» Energias renovables Objetivos de Desarrollo Sostenible ()
« Cambio ambiental (12)

iOrganicemos la informacién en una presentaciéon multimedia!

(3) https://pixabay.com/es/photos/solarpark-de-parques-e%C3%B3licos-1288842/
(4) Recuperado de https://www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/renova-
bles/que-son-las-energias-renovables#]

(5) Recuperado de https;//www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
renovables/que-son-las-energias-renovables#2

(6) Recuperado de https;//www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
renovables/que-son-las-energias-renovables#3

(7) Recuperado de https;//www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
renovables/que-son-las-energias-renovables#4

(8) Recuperado de https;//www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
renovables/que-son-las-energias-renovables#5

(9) Recuperado de https;//www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
renovables/que-son-las-energias-renovables#6

(10) Recuperado de https.//www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
renovables/que-son-las-energias-renovables#7

(11) Recuperado de https.//www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
renovables/que-son-las-energias-renovables

(12) Recuperado de https://www.educ.ar/recursos/132532/energias-renovables
(13) Recuperado de https://www.educ.ar/recursos/120450/resumen



https://pixabay.com/es/photos/solarpark-de-parques-e%C3%B3licos-1288842/
https://www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/renova-bles/97
https://www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/renova-bles/97
https://www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/renova-bles/97
https://www.educ.ar/recursos/132532/energias-renovables
https://www.educ.ar/recursos/120450/resumen
https://www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
https://www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
https://www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
https://www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
https://www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
https://www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
https://www.argentina.gob.ar/energia/energia-electrica/
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MOMENTO 3

Desarrollemos un sistema para optimizar la cantidad de luz artificial que utili-
zamos. Para ello precisamos poder medir la cantidad de luz natural existente
en un espacio mediante un sensor de luz.

Anexemos a Emotibot (modelo Cavalier(*)) el médulo sensor de luz.

Para registrar el dato mas alto que detecta el sensor, debemos leer
su estado exponiéndolo a una luz dirigida y fuerte y seguir los siguientes
pasos para leer los datos que ingresan al sensor:

- o X

- o X
@ sinconexion ¢ Account © Conectado v| ¢ 'Account
~N® B o e fabrica 2

(8) Robot de conexion USB

Conexién —

Cambiar Ia conexion bluetooth >

(*) Ver anexo de construccién - p.105.




APRENDER
CONECTADOS

1- seleccionamos el objeto Sprite.

2- conectamos el robot al puerto USB.

3- hacemos clic en “Sin conexioén”.

4- se abre una ventana emergente que detecta el puerto conectado. Presio-
namos el botén “Conexion”.

5- cuando el estado pasa de “Sin conexién” a “Conectado”, desplegamos la
solapa de acciones y seleccionamos “Restaurar firmware de fabrica”.

6- aparece una ventana emergente que nos da a elegir la placa del robot. En
el caso de Emotibot tiene la placa identificada con el nombre

Qoopers.

7- automaticamente se suma a los paneles de comandos, uno nuevo que se
llama “Robobloq” que nos permite ingresar instrucciones para el robot.

Archivov  Idiomav  Ayuda v @ Conectadov  § Account

Cédigo Objeto Sonido

Movimiento
. over Ir hacia Adelante v a una veloci

Apariencia

Objeto  Sprite

Establecer la matriz de LED Puerto 2 v

8- generamos la siguiente rutina. Ella nos permite visualizar los datos que
ingresa el sensor en el globo de didlogo de Sprite.

Decir Valor del sensor de luz del Puerto 4 =
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Para entender los valores que oscila el sensor, debemos dejarlo a oscuras y
medir. Luego exponerlo a una luz fuerte y cercana. Asi veremos el maximo
nivel de luz que registra y el minimo y estableceremos el parametro de
deteccion. Por ejemplo, supongamos que ante un ambiente totalmente
oscuro, el sensor arroja un valor de 10 y ante uno altamente iluminado, 1000,
determinamos que la media es 500 y podemos generar un estado de accion
ante cada rango de deteccion.

Los valores varian segun el espacio y la cantidad de luz que haya en él. El
sensor puede medir de 0 a 1023 valores referentes a intensidad luminica.

El desafio consta en generar que el robot detecte luz y reaccione ante estas 3
condiciones con su matriz de /led:

*si no hay luz del exterior -> encender toda la matriz de led

*si hay luz del exterior -> no encender la matriz de led

*si hay mediana intensidad de luz exterior -> encender la mitad de la matriz

Ejemplo de rutina:

Viater ciad samsor e ke dol Puarin: £ = < (§5) | snionces

i
Configunar la malriz de LEDS coaaclarda ol Pueris I =  para dinier S0

Volor el sensor dordai Puann 4+ = (RN ¥ Velorcoisensorde bz del Pusan 4+ < () | seeseess

Configunar la mairiz de LEDS coaaclarda ol Puers I = pasa dinier E

Vidor gl sanmor o kx dal Posri 4 = > (3]  mmonces

CIERRE, RECOMENDACIONES

La energia solar es inagotable, motivo por el cual, pertenece a la categoria
de fuentes de energia renovable.

;De qué manera recolectan la luz los paneles solares?
Los paneles solares recolectan la energia solar y la transforman en
energia eléctrica.
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Observemos la siguiente imagen:

Para recolectar la mayor cantidad de energia, es indispensable que los paneles
sigan la orbita diurna del Sol. Para ello se instala un rastreador de doble egje,
cuya funcién es girar el panel para seguir el Sol, captando asi la mayor cantidad
de energia posible.

¢Podria Emotibot mostrarnos de qué manera seguir la luz? Para ello cambia-
mos la ubicacién del sensor hacia el paragolpe del robot.

(14) https://es.m.wikipedia.org/wiki/Archivo:Paneles_solares_en_Cari%C3%B]1ena, Espa%C3%
Bla,_2015-01-08,_DD_09-12_PAN.JPG



https://es.m.wikipedia.org/wiki/Archivo:Paneles_solares_en_Cari%C3%B1ena,_Espa%C3%B1a,_2015-01-08,_DD_09-12_PAN.JPG
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Vamos a tener que reducir el campo de deteccidn del sensor, armando un
cono de papel alrededor del lente.

Desarrollemos entonces la rutina de programaciéon para cumplir los
siguientes objetivos:

- con una linterna cuando le demos luz al sensor, Emotibot ira hacia adelan-
te para acercarse a la luz.

- cada vez que no detecte luz, quedara detenido.
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FICHA DE CONECTADOS
ACTIVIDAD

EMOTIBOT
MEDIDOR DE LUZ

iEmotibot un robot iluminado!

Para comenzar:
1- Al siguiente modelo agregd el sensor de luz para poder medir los datos del
ambiente:

2- Utiliza el modo interactivo del software para escribir los datos que arroja el
sensor dentro del globo de dialogo de Sprite.

. Decir Valor del sensor de luz del Puerto 4 -
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3- Establece el parametro de deteccion del sensor: valores minimos y maximos
que detecta. También determina el valor medio.

4- El desafio consta en programar al robot para que detecte luz y reaccione
ante estas 3 condiciones con su matriz de /ed:

*si no hay luz del exterior -> encender toda la matriz de led

*si hay luz del exterior -> no encender la matriz de led

*si hay mediana intensidad de luz exterior -> encender la mitad de la matriz

Agrega el cédigo:
Adecua este ejemplo de rutina de programacion al parametro que detecta el
sensor de luz en el ambiente donde estas.

s Vialor dad sarsor da ez dal Puaric. & -~ < () enionoes

Configurar la mairiz e LEDS conaciafa ol Fuerin I~ para ditjer |80

u Miolor dal sensor dehez dal Puaris £+ = (B ¢ Velordelsensor deluzdel Pusio 4+ < (§D)

Configurar la malrz de LEDS coeaciada ol Puars 2 =  para dibeier E

Confipurar la mairiz da LUEDS oonacieis of Puarin I +  para dibajar -

Modifica la rutina para darle emociones a la matriz de /ed, mostrando una
cara feliz en caso de detectar luz, una expresion seria, si lee mediana
intensidad de luz de ambiente o asustada si detecta oscuridad
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Anexo: guia de construccion

MODELO LI'L GUARDIAN

105
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M4X42 V))«)Z/ @xZ ‘

.X2 x2 ) L

6
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Max15 G 0,2\\

=
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MODELO CAPTAIN ALLOY
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MODELO CAVALIER
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MODELO THE DOZER
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MODELO THE VOYAGER
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M4x42  commmmas v |
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MODELO SCORPOID
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2= Ministerio de Educacion,
Cultura, Ciencia y Tecnologia

®J Presidencia de la Nacion
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