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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 incorporaciéon de recursos pedagogicos innovadores puede generar la construccion de
nuevos conocimientos, Gtiles para desarrollar el presente y avanzar hacia el futuro.

Nuestra obligacién es crear nuevas realidades para la sociedad a partir de los talentos, habilidades y
capacidades de nuestras nifias 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 nifias, nifios 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 ensefien a aprender con creatividad, donde las nuevas
tecnologias formen parte de la educacion 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



APRENDER
CONECTADOS

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 tecnoldgica tanto para el
desarrollo de las competencias de educaciéon 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 mas valoradas
para la construccién del conocimiento, laintegracién 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,
Programacioén y Robética, para la educacién 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 Innovacién Educativa Secretaria de Innovacién y 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 ensefidndoles 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 educaciéon digital, como de
las capacidades y saberes fundamentales.

Aprender Conectados desarrolla contenidos de alfabetizaciéon 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 Educacién
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.

(o)
\
Aprender Conectados lleva tecnologia y
contenidos digitales a todos los establecimientos
educativos de educacién obligatoria de Argentina.
0 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
alfabetizacién 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 9

Maria Florencia Ripani
Directora Nacional de Innovacion Educativa
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Integracidn 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 educacion
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 integracion 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, dénde 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 precision y destreza que la
mano humana. No es completamente
autbnomo ya que ejecuta las
decisiones tomadas por un
profesional. Permite tener una visién
en alta definicion del campo de
operacion e incluso realizar
intervenciones quirirgicas a
distanciaya que el profesional
puede controlar al robot remotamente.

ROBOT ASPIRADORA

Puede limpiar sin intervencién 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 informacion 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 presién del agua), neumaticos (por presién del aire) y
eléctricos (los mas utilizados).

El nivel de procesamiento esta constituido por los elementos computacionalesy el software que regulan el

comportamiento del robot.

13



APRENDER
CONECTADOS

Matebot y software MyQode

Matebot es un robot que cuenta con diferentes componentes tales como un sensor ultrasénico, con luces
de color programable (RGB), un sensor seguidor de lineay un zumbador incorporado a placa. Posee
ademas una estructura metalica a la cual se pueden anexar piezas de expansion como vigas, placasy mas
sensores. Las rutinas de programacién se generan a partir del recurso mutiplataforma MyQode, basado
en Scratch 3.0y compatible con Arduino.

Piezasy caracteristicas

L EN] = 3V

2xTyre 2'xDrivinQ wheel :
75%25mm  56x342mm  2X130 motor Chassis Leftwing  Rightwing

Battery holder 2xS-Bracket

3x3x2 hole

“ll‘e//www

crew 5xScrew  5xScrew 10xNut

Omm M3x25mm M2.3x8mm M3 Sorewdriver Wrench YT Cetls R EEED et

120mm 180mm

«Sensor ultrasénico con LED RGBincorporado (color programable).

- Sensor seguidor de linea.

* Microcontrolador Qmind (Arduino Uno)

- Bateria recargable

+ Ruedas - Motores - Chasis - 2 Alas laterales- Parachoques Sonriente - Rueda
Libre.

+ Tuercas y Tornillos - Destornillador - Llave fija.

+Cables RJ11y Cable USB.

Total de piezas: 65
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Es una placa programable que permite al robot ser comandado. Q-mind es una adaptacién de Arduino Uno
que ofrece facil y rapida interpretacion de conexion a puertos.

Se trata de elementos electronicos que conectamos en las salidas del microcontrolador que ejecutan accio-
nes, fundamentalmente encender y apagar. Los mas usuales son los motores, led, dispositivos de sonido,
relésy servos.

Matebot tiene leds RGB en placa y en el sensor ultrasénico, buzzer para emision de sonido y 2 motores para
la generacién de movimiento.

BOTON INTERRUPTOR: la placa microcontroladora cuentacon
un botén que puede ser programado para darle comienzo a una
rutina de programacioén creada.
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Sensores

SENSOR ULTRASONICO: es un médulo que detecta la distancia existente entre el robot y un objeto.
Permite percibir el entorno a través de la emisién y recepcién de ondas ultrasénicas. Este sensor
obtiene datos que pueden ser utilizados en una rutina de programacién. Por ejemplo, se puede
programar al robot para que evite automaticamente obstaculos.

SENSOR SEGUIDOR DE LINEA

El sensor seguidor de linea permite al robot detectar lineas negras sobre un fondo blanco o a lainversa.
El médulo esta formado por dos pares de sensores de luz infrarroja. El par consiste en un led emisory
otro, receptor.

Los 2 pares permiten 4 alternativas de deteccion a ser
programadas:

A- Ambos pares detectan negro -> robot avanza

B- El pardelaizquierda detecta negroy el de la derecha,
blanco->robot gira a laizquierda

C-El pardeladerecha detecta negroy el de laizquierda,
blanco->robot gira a la derecha

D- Ambos pares detectan blanco -> robot frena

*IMPORTANTE: no usar en superficies brillosas para evitar que la refraccion de luz confunda al sensor.
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Construccion paso a paso de Matebot
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Recurso MyQode

Basado en el desarrollo de codigo abierto Scratch 3.0, MyQode es un entorno grafico muy intuitivo disefiado
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.

Archivov  Idiomav  Ayudav

Cédigo

Objeto  Sonido

lovimiento

over @) pasos
BLOQUES DE
INSTRUCCIONES

@
® hesizar on @) segs ax: @) v: @
hesiizar en (@) segsa posicion aleato

rar @) gracos
Liar > @) gracos
Variables

o SZ war

Servicio

N, o hacia puntero del ratén «

< >

=t A sumarax @
=

Sensores

Operadores]

® sin conexion

PLAY CON
BANDERITA
Y STOP

$§ Account

PESTANAS
DE ACCION

VISTAS

VENTANA DE TRABAJO
(AQUI SE ARROJAN LOS
COMANDOS PARA
FORMAR LA RUTINA
DE PROGRAMACION)

VENTANA DE
ANIMACION

Objeto  Sprite wx( 0

- CARACTERISTICAS
v DEL OBJETO

ANADIR ESCENARIO

CATEGORIAS

"ANADIR
EXTENSION

o
i

Seguir los siguientes pasos para programar a Matebot :

1- Abrir el software MyQode y seleccionar el objeto Sprite
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8 Myaode - o x

Archivo v Idioma v Ayuda v {5) Sin conexion $ Account

Codigo  Objeto  Sonido N® b

@ ventos
Movimiento
o
Apariencia
l presionar tecla  espacio v
Sonido
Evorios iando el fondo cambiaa  backdrop1 ~

Control
ando cronometro + > @I

Sensores

® T T=F
Variables

Objeto  Sprite ->x 0 1y o Escenario
@ wiar menssie1 + |y esperar
Servicio
cognitivo Mostar @ @ Tamaio 100 Direccion 9%
@& - ontrol Fondos

5 =
« , @) (@) (= § ‘.;x TN
| esperar @ segundos ’
- Sprite ‘Qoopers Q-scout

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

8 Myaode - [m] >

Archivov  Idiomav  Ayudav (® sin conexion | § Account

Cédigo  Objeto  Sonido N® m | &

@ [ ventos
Movimiento
o
Apariencia
presionar tecla espacio v
Sonido
E ?. ando el fondo cambia a _ backdrop1 ~

Control
ando cronometro + > @I

Sensores

® ' E==p
Variables

Objeto  Sprite ->x 0 1ty o Escenario
(B L menssiet - |y esperar
Servicio
cognitivo Mostar @ @ Tamafio 100 Direccién 90
@& ~ontol Fontios

= s
@) (@ e S =
w+ || esperar @ segundos
= D e )| Comen | S

4-Se abre una ventana emergente que detecta el puerto conectado. Apretar el boton “Conexién”
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MyQode — m} X

(&) Robot de conexion USB

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

- o x - o x
- 1 Acmunt o e l Acmunt
< xa
NGO Restaurar firmware de fabrica B ~Ne Restaurar firmware de fabrica B X
Estado del puerto Estado del puerto
Desconectar Desconectar

6- Aparece una ventana emergente que permite elegir la placa del robot. Matebot tiene la placa identifica-
da con el nombre Q-scout.

Seleccione el firmware de actualizacion del dispositivo

Q-scout

Qoopers
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7- Automaticamente se suma a las categorias, una nueva llamada “Roboblog” que permite ingresar
instrucciones para el robot:

8 Myaode

@ Conectado~ ¢ Account

Archivov ~ Idiomav  Ayuda v

Cédigo  Objeto  Sonido N m|

oboblogq

bol
lover Ir hacia Adelante v a una veloc

lover motor M1 » Sentido Horario

lover el servo Puerto 1« conectado
lover el servo Puerto 1+ conectado

| o
T |

Establecer la matriz de LED Puerto 2 »

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

Matebot autonomo

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

88 MyQode

(& Sin conexion ¢ Account

Archivo v Idioma v Ayuda v

Cdigo Python ®swr M@ || =
@ | Movimiento
Mover Ir hacia Adelante » 2 una v

Movimientc
Mover motor M1 ~ Sentido Horaric

In
g

=

uz

Moverelservo Puerto 4 + conectadaid

g
g
=4
5

Mover el servo  Puerto 4 »  conectado

Configurar el motor DC del Puertod »

Detener el movimiento

®
£
2
é

Detener el movimiento

Operadores

=
g
R

Escenario

REUECERN Fijor LED superior doble ~ a color
- Equipo: | Q-scout

Fifar LED superior doble ~ a color R

= <Rl Estado: ~ No conectado
Configurar la mafriz de LEDS conectada 4
Establecer la matriz de LED Puerle 2+

Confiqura la matriz RGB coneclada al @)(@)(=
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Pestaina Codigo

Las rutinas de programacion 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.

E MyQode

Archivo v Idioma v Ayuda v

Cadigo Objeto Sonido

ode . .
Wiz . CATEGORIA EVENTOS: contiene comandos a partir de
il bl Ralinde - los cuales, la rutina de programacién inicia, reacciona o se

Cédige  Objeto  Sonido VeI altera.

@ | ventos
Movimiento
o
Aparlenma o
Sonldo ol ol o
Bur e CATEGORIA MOVIMIENTO: contiene comandos que
il 292009009090 - permiten encender, apagar y configurar el funcionamiento de
Movimiento I
Cédigo  Objeto  Sonido 0s motores.

~ oboblog

Mow miento
lover Ir hacia Adelante » a una velo

Aparle ncia

Sonido
over el servo Puerto 1 » conectado
i over el servo Puerto 1 » conectado
[

v . CATEGORIA LUZ: contiene comandos que
ARG encienden luces en la placa programable y en el

Cosno . LUZ  sensor ultrasénico, al ser RGB, es posible
@ personalizar el color.

Luz

lover motor M1 = Sentido Horario

Fijar LED superior doble » a color { : )

Movimienta

. Fijar LED superior doble v a color 0 Nel o B o

Luz
Configurar la matriz de LEDS conecta@al Puerto 2 v para dibujar -
Sonldo
Establecer la matriz de LED Puerto Icono de pantall
Control
. Configura la matriz RGB conectada al Puerto 2 » para dibujar .
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Cédigo Python

Sonido

Reproducirlanota C4 » durante Lamitad v tono

V)
@

CATEGORIA SONIDO: contiene comandos que
permiten incluir sonidos en las rutinas de
programacion..

Sonido

Movimienta

Luz

Médulo MP3 conectado al Puerto 2 » , Tocar cancion «

, volumen @

Médulo MP3 conectado al Puerto 2 +

Control

esperar o segundos

por siempre

Control

Sensor

Control

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

Operadores

Variables

Valor del sensor de sonido del Puerto 2 v

w
o
=
a
5]

Valor del sensor de luz del Puerto 2 +

Control Valor del sensor de movimiento PIR del Puerto 2 ~

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

Sensores

Valor del sensor de temperatura del Puerto 2

Valor del sensor de humedad del Puerto 2 »

CATEGORIA OPERADORES: Este panel otorga instrucciones
para realizar operaciones l6gicas y matematicas que
permiten generar comparativas entre los datos.

S Doie =
) (D)
Sonido .
c(gm D Operadores
. O
Sensor

-

o«

Lo

Variables

Variables

Crear una variable

4=?

CATEGORIA VARIABLES: ofrece la posibilidad de
creaciéon 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

El recurso ofrece la posibilidad que el codigo sea creado con lenguaje Python. A continuacién se
presenta una rutina dénde se programa a Matebot para que se mueva hacia adelante, girey luego se
detenga.

[E71 Robloblog

Archivo v Idioma v Ayuda v

Cadigo Python ® Corriendo

from gmind import Qmind

robot = Qmind('robot ")

robot.set_motor_type (1, 45) ®
robot.set_motor_direction (1, 2, -8@)

robot. set_motor‘_sto[:@ )|

Ul B s

« En los dos primeros renglones se nombra al robot y se determina la placa a utilizar.
- En la tercer linea se sefala el movimiento hacia adelante (Parametro 1: adelante 1, atras 2,

izquierda 3, derecha4) ylavelocidad de45rpm (Pardmetro 2: rango de velocidad -90 to
90).

+Enla cuartalinea se determina el motor que sevaa usar (Paradmetro 1: motor izquierdo o motor
derecho, rango 1 to 2);elsentidoderotacién (Parametro 2: sentido horario o antihora
rio, rango 1 to 2) Yylavelocidad (Pardmetro 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):

88 MyQode
Archivo v Idioma v Ayuda v
Cadigo Pyl Buscar actualizaciones en linea
O Movimiento Tutoriales
. (Il ey Instalar el controlador del puerto serie
Movimientc Instale el controlador del adaptador Bluetooth
Mover motor M1 =
d CO
. Acerca de Roboblog

Lz | e .
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Seleccionar el botén “Sin conexion™
MyQode - O X
Archivo v Idioma v Ayuda v @ Sin conexion 2 Account
Cadigo Objeto Sonido ~ @ my =2

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 netbook. Al detectar el puerto COM, pulsar el botén “Conexion”:

Robot de conexion USB

|

Cambiar la conexion bluetooth >

Luego, el estado cambiara a “Conectado™

MyQode - O X

Archivo~ ~ Idiomav  Ayudav © Conectado~  § 'Account

P b
Cédigo Objeto Sonido ’ O Restaurar firmware de fabrica B =

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

Vinculacion Bluetooth

Serd necesario instalar el controlador que permitira la vinculacién con el mdédulo Bluetooth de la

placa. Luego, en la ventana emergente, seleccionar “Cambiar la conexidn 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 conexion USB :‘. Conexion Bluetooth: conéctese al puerto

Buscar actualizaciones en linea

~ ~
B L=
Tutoriales E E
Instalar el controlador del puerto Serie
Instale el controlador del adaplador Bluetooth
Acerca de Roboblog - Cambiar la conexion bluetooth > Cambiar la conexion USE >
o » [l
Traduccion de bloques a Arduino IDE
El software permite el pasaje del entorno grafico al textual presionando el siguiente botén:
& myQode — o %
Archivo~  ldioma~  Ayudav (&) Sin conexion
Cédigo Python ®Subir M@ M| 52

Movimiento

Mover Ir hacia Adelante » a una velai

—

Movimientc

Mover motor M1 ~ Sentido Horaric

Mover el servo  Puerto 4 +  conectaddyd

.’—
E
]

Soni

=4

B Mover el servo  Puerto4 +  conectado

SR Configurar el motor DC del Puerto 4 +

Detener el movimiento

5 Detener el movimiento

@
5
@
g

Operadores
Luz

WEUEES Fijar LED superior doble » a color (|
- Equipo: = Q-scout

Fijar LED ior doble « olor R
fjar ekl L ok Estado:  No conectado

Configurar la matiiz de LEDS conectada 4

€ &
Establecer la matriz de LED Puerio 2 » .

Sprite Qoopers
H Configura la matriz RGB conectada al Pu G)\ @- =

La ventana emergente traduce el cédigo en bloques a Arduino IDE. Esto permite la incorporacion de la
lectura de cédigo escrito de manera gradual.
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& myaode = P4
Archivo~  Idioma~  Ayudav Sin conexion $ Account
Cédigo Python ®subir @ m| 32
@ Movimiento Arduino Python
Mover Ir hacia Adelante aunawel 1 #include "RS_QMIND.h"
& 2
Movimientc 5 RB_DcmotorOnBoard RE_DcmotorOnBoard;
Mover motor M1 =  Sentido Horarig) g‘
6+ void setup() {
Luz T T “_! 7 Serial.bezin(115280);
5
. ! 5 RB_DcmotorOnBoard

Sonido .RB_DcmotorOnBoard_Init();
Mover el serve  Puerto 4 »+  conectado g 18- while(1){
1~ if (digitalRead(USER_KEY_Pin)==LOW) {
e 12 R8_DecmotorOnBoard
Rl Configurar el motor DC del Puerto 4 = A0 Hiamtorguioan bl
45);
. 13 RB_DcmotorOnBoard
Sensor BTy e -RB_DcmotorOnBoardM2_Run(45);
14 delay(int(1 * 1008));
. 15 RB_DcmotorOnBoard. run(@,a);
16
Operadores 17 5
uz 18 3
- 19
REIEREME Fijar LED superior  doble = a color ( 2881 ;
N 21 Escenario

22~ void loop() { Equipo: | Q-scout
3

Fijar LED superior doble v a color R 24 3}

Estado: | No conectado
25|

® &

Sprite Qoopers

Configurar la matriz de LEDS conectada 3

Establecer la matriz de LED Puerio 2 v
H Configura la matriz RGB conectada al P @ Q =
Siguiendo el mismo procedimiento de pasaje de bloque a texto, es posible elegir codigo escrito en Python,
en lugar de elegir Arduino IDE.

& myQode . *
Archivo v Idioma Ayuda Account
Codigo Python ®suwir N @ ® X
@ Movimiento Arduino Python
Mover Ir hacia Adelante » & una veloh 1 from gnind import Qmind
1 2 import time
Movimientc 3 o
Movermotor M1~  Sentido -.I "5! robot = Qmind('robot’)
Luz /] ’
| 7~ while True:
Mover el servo Puerto4 ~  conectadg i G- if  digitalRead(USER_KEY_Pin):
. 9 robot.set_motor_type(1, 45)
18 time.sleep(1)
il Mover el servo  Puerto 4 +  coneclado 4 11 robot.set_motor_stop()
Mover Ir hacia Adelante ~ IS EEN|
Control Configurar el motor DC del Puerto 4 » espgm“sgniﬁ
. Detener el movimiento
EIEV M Detener el movimiento
Operadores
Luz
WEEEEM Fijar L ED superior doble + a color (| i
— Equipo:  Q-scout Carsaaio
e el dbe s Bl Estado: = No conectado
Configurar la matriz de LEDS conectada 3 - Fondos
€ & =
& | i ‘
Establecer la matriz de LED Puerio 2 « I
Sprite Qoopers
|
Caonfigura la matriz RGB conectada al P @ @ =
B —————————————
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El término app es la abreviatura de la palabra inglesa Application. Una app, es una aplicacién de software
disefiada para ejecutarse en dispositivos moviles.

Matebot puede ser controlado y programado a través de una app llamada Robobloq.

La app Roboblog es de sencilla descargay esta disponible para dispositivos Android compatible con
sistemas operativos |0S 8.0+, ANDROID 64BIT PROCESSOR 5.0+.

Roboblog

Roboblog Co, Ltd.  Educacidn kdkdd 02

% Todos

#APP STORE

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 unjoystick virtual donde es
posible dirigir en simultaneo a cada accién del usuario, el comportamiento del robot.

@ Control remoto
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. MODO PROGRAMACION: permite generar una rutina de programacion.

@ Dancing

o Comenzar

=)
Establezca# Luces 1a quirday derecha = el colo el paneldeuces LED Roa =

Esablecr retro + moumientoen (@)

Establezca # Luces ala izquierda y derecha = el color del panel de uces LED  desconectar ~
Establezca# Luzizquierda + el colordel panel deluces LED  Roja =

e (o) e (o)

Establezca #  Luces ala izquierda y derecha = el color del panel de luces LED  desconectar +

Q control Esablezca ¥ Luzderecha = el calor dol pnel deceo LD Roa =

Establecer Girara laderecha +  movimientoen ()
@ Sensor
Deja de hacer ejercicio

Establezca#  Luces ala zquieday derechs = en el panel LD oj0 @) verce (@) sz @)
Establezca #  Luces sla zquierday derech «  enelpanelLED ojo () verce @) ol @)
variable

Esalezca# Luce la ey derech = enelpanelLEDIof (@) verse (@) ot @D

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

PASO1:
Seleccionar a Matebot.

Matebot

My application -Q-elephant
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PASO 2:
Accedé a la guia de construccion de Matebot o a la
informacion del dispositivo.

™ _Hdga clic en el robot para ver mas
acciones

\ : ) .. Saber
Haga clic paratirigresdrtal modo de programagion

PASO 3:
Si seleccionamos Introduccién a Q-Scout veremos la
informacién acerca del Modo Juego del dispositivo.

@ Matebot

. Matebot
P W - =

= TR,
v, M - Matebot

Dificultad de construccion:
*

Duracién: aproximadamente 20 ...

Formay funcion

Un robot educativo ideal para
comenzar a programar, facil de
configurar. Con el modo de control
remoto, el modo de curso y el modo de
misica para jugar por completo
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Si seleccionamos Construccion veremos el paso a paso
del armado del dispositivo.

@ Matebot

. Matebot

Una vez finalizada la construccion, podremos
acceder al tablero de control.

Felicitaciones, jhas termigado de
construir!

¢Tegustariairala
pdgina de control para
hacer que tu robot se

mueva? (para ar)
O

anular Confirmar
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PASO 5:

Desde el tablero o mando de control podremos
controlar al robot. Para eso, debemos
establecer

@ Control remoto

PASO 6:

Vincular el dispositivo con la app via Bluetooth.

La vinculacion con el robot se realiza via Bluetooth y es solicitada en cuanto
se ingresa a la app. Si la vinculacion es exitosa, tenemos acceso al mando de

control.

Control remoto

La funcién Bluetooth no esta conectada, por favor habilitela. Iniciando sesion, por favor espere
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Control remoto @ O

JOYSTICK:

Permite controlar BOCINA:

el movimiento Genera un sonido
del robot

®,

FOCO: EXCLAMACION:
Enciende luz del sensor Enciende luz roja de la
de ultrasonido placa microcontroladora

Después de conectar el robot con el dispositivo movil a través de Bluetooth, los sensores y motores se
pueden comandar desde alli, programando o utilizando el modo control directamente. También es
posible controlar luces de colores RGB tanto de sensor ultrasénico como el de la placa.

Detecta automaticamente cualquier obstaculoy lo evita.

Evltacidn d

Permite componer melodias con un teclado digital. El robot emite las notas a medida que se van ejecutando.
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@@ ®

Little Star Flying Fireflies
!__‘ r_ﬂ | l

El robot sigue una linea negra. El kit brinda una cinta para generar la ruta (camino negro) que seguira el
robot.

I'-dc-rl-:':@ﬂ a @ ®

Matebot puede ser programado también desde la app ejecutada desde un dispositivo mévil, arrastrando
los bloques de comandos a laventana de trabajo. Es facil e intuitivo identificar los distintos paneles porque
estn categorizados por color.

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

-PRIMARIA: pensado para aquellos nifios que todavia no leen ni escriben. Cuenta con comando icénicos.
-INTERMEDIA: pensado también en bloques pero con comandos escritos.
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Programacion
primaria. Entorno de
programacion
iconica.

Programacion
intermedia. Entorno
de programacion
con blogues de
texto.

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.

Es posible programar el comportamiento del robot mediante comandos iconicos simples que pueden ser
comprendidos por estudiantes alin en proceso de alfabetizacién.
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Centra los bloques de programacion |
Agranda |a rutina de programacion |
Achica la rutina de programacion |

Paleta 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.

PANELDE SONIDO

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

PEDEDDEDDB

PANEL DE LUZ

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

(®)
"xz./:
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PANEL DECONTROL

Panel de control: contiene
bucles de repeticion y el
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:

Esta modalidad presenta la opcién de Crear (sefalizada con el signo +) un proyecto de programacion de
principio a finy una alternativa para utilizar algunos proyectos predisefiados con rutinas ya armadas que
se pueden ejecutar o también editar.

b4y
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Los paneles que incluyen instrucciones son:

Mi aplicacidon

Panel Comenzar

Contiene comandos que dan inicio al programa.

Mi aplicacion

Establecer Avanzar » movimiento en @

Ajuste el motor M1 = Ensentide 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 direccién 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 [l =
Establecer matriz de LED de color Puerto 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
Reproducir una nota en
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

Panel Sensor

Contiene comandos de lectura de sensores.
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Mi aplicacion

Panel Operador

Contiene comandos que permiten establecer comparaciones légicas
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.

_ ‘Pregunta si el valor del sensor es menora 30
T Utiliza el puerto 3 para leer el sensor
_m'l

b Len = sensor ulirasdnico Puete 3+ < m  Enlances Genera una condicion

Establezca # Luoss o la izquierda ¥ derech ol codor del pansd LED Si se cumple la condicidon: enciende las luces azules de
la placa, gira el robot durante un segundo hacia la
izquierda a una velocidad media de 100rpm y luego, va
Emrnﬂllllﬂn hacia atrds a una velocidad de 90 rom

Extalilecer relde =  movimselo &6 m

i

Extablerca §  Luces a ls izquisccls y derecha = &l color del pansl LED -' Si el valor del sensor es mayor a 30 (no se cumple la
condicion), las luces en placa encienden amairillo y el
robot avanza a una velocidad de 45 rom

x Repite el ciclo de lectura y accion por siempre

Establecer Girara ba gquierds = mavmienio e m

| Establecer Avanear «  mavimiento en m
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EXPLORANDO RECORRIDOS
CON MATEBOT

NIVEL PRIMARIO
PRIMER CICLO

Durante la actividad se promueve:
NAP ROBOTlCA, I-qel reclonocimilentcla de las Tlg ):jsu utilizacigr\ cotidilama enI el
2 ogar, la escuela y la comunidad, como medio para la resolu-
PROG RAMACION Y cion de situaciones problematicas, la creaciéon de oportunida-
EDUCACION DIGITAL des y la transformacion de la realidad.
« La comprension de los principios generales del funciona-
miento de los dispositivos computarizados, particularmente
los elementos que permiten la entrada, el proceso y la salida
de datos, en relacién con ejemplos y problemas de su entor-
no sociocultural.
- El trabajo colaborativo y la creatividad.

- Integrar las nociones de ubicacién y direccionalidad, latera-

OBIJETIVOS lidad, velocidad, calculo de la trayectoria de los objetos y de
CURRICULARES los otros valorando la diversidad.
« Participar en juegos colectivos con sentido solidario con
ARTICULADOS elementos robéticos.

» Construir y copiar modelos hechos con formas bi y tridimen-

sionales, con diferentes formas y materiales.

 Guiar un robot utilizando material iconografico que facilite

una primera aproximacion a la légica de la programacion.

 La diferenciacion de distintas magnitudes y la elaboraciéon

de estrategias de medicién con distintas unidades.

MOMENTO 1 - Los/las estudiantes reflexionan a través del
juego, la locomocién de animales en la selva y maquinas en la
DESARROLLO ciudad.

MOMENTO 2 - Los/las estudiantes comprenden los recorridos
y la forma de locomocidén propia.

MOMENTO 3 - Conoceran al robot y a través de la experiencia
directa, reflexionan codmo se mueve. Esta actividad se plas-
mard en acciones con tarjetones de movimiento que la
docente traducira en el entorno de programacion.

Propuestas de expansién de movimientos con el robot

CIERRE,
RECOMENDACIONES

FICHA DE ACTIVIDAD
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EXPLORANDO RECORRIDOS
CON MATEBOT

MOMENTO 1

« Reconocer la locomocidén y sus diferentes formas reflejadas en maquinas y
animales.

e Identificar diferentes patrones basicos de locomocidén: correr, caminar,
saltar, trepar, rodar, reptar y sus respectivas combinaciones.

Comenzar conversando con los/las estudiantes:

« ;Como piensan que viven en la selva los diferentes animales?

« ;Como se imaginan que se desplazan los animales que alli viven?

« ;:Se animan a realizar una mascara del animal favorito?

Luego cada estudiante, con su mascara, realizara la presentacién y mostrara
como se desplaza.

Los/las estudiantes podran verbalizar si en animal seleccionado salta,
corre, es lento, rapido, se desplaza reptando o caminando.

A partir de este intercambio, los/las docentes identificaran los saberes
previos y realizaran nuevas preguntas para abordar a la reflexion sobre las
distancias que recorren y la velocidad de cada uno.

Luego se cambia la propuesta y todo el grupo imagina vivir en la
ciudad. Podran ser animales de ciudad o medios de transporte. En este
momento cada uno pensara qué le gustaria representar. Crearan nuevas
mascaras, cada animal u objeto se presentara y nos contard cémo se
moviliza y por dénde, tratando de realizar un recorrido posible. Por ejemplo:
« El colectivo sale en busqueda de gente, se detiene en las paradas y continua.
« Mi gato va en busqueda de alimento, corre hasta su plato y luego de comer
da saltitos de alegria.
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EXPLORANDO RECORRIDOS
CON MATEBOT

MOMENTO 2

» Trayectos rectos. ¢éQué es un recta?
Una recta es una sucesion ininterrumpida de puntos que puede ir en la misma
direccion (recta) o en diferentes direcciones (curva)

Una semirecta
Es una linea recta que tiene origen pero no tiene fin.

Un segmento
Es una linea que tiene principio y fin.

a b

Los estudiantes juegan para comprender los diferentes espacios de una tra-
yectoria, con el propio cuerpo:

 Realizan recorridos dando pasos en linea recta.

« Designan a un companero que sera ubicado en algun sitio del salén. La mo-
chila del compafero, se colocara en otro sector, por delante del mismo.

+ La consigna es ayudarlo para que se encuentre con la mochila. El/la estu-
diante que lleva adelante el desafio, se acercarad haciendo “pan/ queso” y el
resto contara los pasos. Este conteo determina la distancia existente entre el
punto de partida y el objetivo (mochila).

Distancia ;qué es la distancia?

La distancia es el espacio existente entre
una persona o cosa y otra.
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EXPLORANDO RECORRIDOS
CON MATEBOT

Juego Pan - Queso

¢COmo se camina al estilo Pan - Queso?

El participante caminara paso a paso hasta llegar a la
mochila. El paso consiste en poner un pie delante del
otro recorriendo la linea recta imaginaria que lo separa,
moviendo sus pies uno por vez. El participante repetira
"pan" al dar un paso y al siguiente paso dira "queso".

Los estudiantes vivencian con su propio cuerpo recorridos en linea recta, eva-
ldan distancias y las indicaciones que son necesarias para cumplir con los
recorridos que se proponen. Manipulan elementos simbdlicos para realizar las
dinamicas de las consignas.

MOMENTO 3

» Presentacion del robot: éQué es un robot? Un robot es una maquina contro-
lada y programada para moverse, manipular objetos y realizar trabajos mien-
tras interacciona con su entorno.

- Este robot puede ir hacia adelante ¢porque tiene pies?, éicon qué se mueve
el robot?, éicamina?, écdmo podriamos definir el movimiento que realiza?




APRENDER
CONECTADOS

EXPLORANDO RECORRIDOS
CON MATEBOT

« Armar el recorrido del robot para que se mueva hacia adelante. Marcar con

una cinta adhesiva en el piso el punto de partida y con otra cinta, el punto de
llegada.

00:00:00

« Para pedirle al robot que avance, se le deben dar algunas instrucciones.
Los/las estudiantes experimentan realizar una secuencia utilizando los
siguientes tarjetones:

TARJETONES RECORTABLES (*)
para programar lidicamente

BANDERA DE INICIO IR HACIA ADELANTE TIEMPO

Da inicio a la accién. Indica el movimiento hacia Detiene el robot. Sefala la duracién de
adelante del robot. la accién en el espacio;
en el espacio en blanco

sepueden escribir los

segundos asignhados.

(*) Buscd los tarjetones recortables luego de la ficha de actividad.
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» La docente transferira la secuencia realizada por los estudiantes, al software
MyQode de programacion para grabarla en el robot. Se espera que los alumnos
comprendan que el entorno de programacion usa instrucciones similares a las
que utilizaron para guiar a sus companieros al principio y al robot después.

Ejemplo de rutina de programacion en MyQode:

Cuando el programa comienza

si Cuando se presiona el boton superior de la placa base  entonces

Mover Hacia adelante » a una velocidad de @

Detener el movimiento

En esta rutina se utilizan comandos del panel de Evento, de Control y de
Movimiento.

Les sugerimos leer atentamente cada linea y lo que se le indica al robot:
-Cuando el robot esté encendido con el programa ya guardado en placa,
-ejecuta por siempre que:

-solo si presionamos el botén de la placa,

-el robot vaya hacia adelante a una velocidad de 45,

-durante 1 segundo,

-y detenga su movimiento.
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CIERRE, RECOMENDACIONES

La propuesta es tomar como referencia el tiempo que le llevé al robot realizar el reco-
rrido en la actividad anterior y alcanzar a estimar los tiempos que se tarda en recorrer
distancias estandarizadas.

Dato de interés: “Los motores giran por revoluciones por minuto”

Elementos necesarios: cronédmetro (buscar en un teléfono, netbook o reloj) y cinta
meétrica para extender en el piso.

Proponemos:

1) Utilizar la rutina que se generé para la actividad anterior. Es la misma que esta gra-
bada en Matebot.

2) Sostener la cinta métrica estirada al lado del robot

3) Iniciar el cronémetroen O

4)Tomar el tiempo que le llevé al robot recorrer medio metro y analizar con el grupo
de clase cudnto tiempo le llevara recorrer 1 metroy 1’2 metros.

5) Confirmarlo con el robot.
Q

DESPLAZAMIENTO TIEMPO
(en centimetros) (en segundos)

Y2 metro

1 metro

1%2 metros

iiENn marcha!
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FICHA DE CONECTADOS
ACTIVIDAD

EXPLORANDO RECORRIDOS
CON MATEBOT

)

Construi caminos para tu robot

Para comenzar:
« Arma el recorrido para que el robot vaya hacia adelante. Marca con una cinta
adhesiva en el piso el punto de partida y con otra cinta, el punto de llegada.

* Indicale cdémo tiene que hacer el robot para llegar a la meta con las siguien-
tes instrucciones:

COMENZAR IR HACIA ADELANTE

TIEMPO
(duracion de la accion)
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« Arma la secuencia de accidon con las tarjetas de esta manera y colocale el
tiempo en el que va a estar avanzando Matebot hasta llegar a la meta.

colocale el tiempo

Agrega el cédigo:

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

si Gl ies e e e - sOlo si presionamos el boton de la placa
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MATEBOT SONORO

NIVEL PRIMARIO
PRIMER CICLO

Durante la actividad se promueve:
NAP ROB()TICA, la formulacion de problemas simples y la construccién de
2 estrategias para su resolucion, incluyendo su descomposi-
PROG RAMACION Y cion en pequenias partes, utilizando secuencias ordenadas de
EDUCACION DIGITAL instrucciones, valiéndose de la creatividad y experimentando
con el error como parte del proceso.

- La participaciéon en juegos colectivos con sentido solidario e
OBJETIVOS inclusivo.
CURRICULARES - Identificar diferentes variables (cualitativas y cuantitativas),
organizar los datos y construir graficos adecuados a la infor-
ARTICULADOS macién a describir; integrandose a los espacios fisicos y virtua-
les.

La propuesta pretende generar secuencias de movimiento

con Matebot que estén interrelacionadas con la emisién de
DESARROLLO sonido y de luces de color.

La organizacién sugerida de los estudiantes, es en pequeios

grupos 5 o 6 participantes.

El grupo centrard la investigacion en una autobomba

(camidén de bomberos). Investigardan como suena y qué color

de luz enciende. Si la sirena suena en todo momento o solo

cuando esta en movimiento o frenado.

Los/las estudiantes realizaran la primer puesta en marcha de

la experiencia, indicando la rutina de programacion del robot

con tarjetones de comandos icénicos que luego la docente

transferira al software MyQode para grabarlo, posteriormen-

te, en el robot.

Esta actividad se focaliza en los transportes con sirena en

estado de urgencia. Se desarrollard, al inicio de la actividad,

un espacio ludico y expresivo.

Se reflexionara sobre la importancia del sonido en las urgen-
CIERRE, cias, discrimindndolos. Analizar y comparar las diferentes

RECOMENDACIONES sirena: bombero, ambulancia y policia. éDe qué color es la

sirena en cada caso? ¢Qué sonido tienen?

FICHA DE ACTIVIDAD
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MOMENTO 1

« Se sugiere visitar un destacamento de bomberos, conocer los detalles del
camion de bomberos, la sirena, la intensidad y la luz que emite.

« Se puede jugar con los estudiantes grabando onomatopeyas del sonido que
emite una autobomba en emergencia realizando un campeonato de sonidos.
Ademas, los estudiantes pueden armar dipticos para contarles a sus padres
los diferentes moviles que utilizan los bomberos y su funciéon en un incendio:

CAMION FUNCION

asisten a incendios a baja y mediana altura,
bomba accidentes de trafico, rescate y salvamento,
emergencias médicas, etc

disefiadas especificamente para acceder a los

con escala giratoria . :
incendios que ocurren a grandes alturas

cisterna transporta grandes cantidades de agua

disefiadas especificamente para rescate,

de rescate . 1
salvamento y emergencias médicas

disefados especificamente para hacer frente a
materiales téxicos, peligros, incendios, derrames
de materiales peligrosos de productos quimicos o volatiles y agentes
biolégicos en donde el agua comun podria sélo
empeorar la situacién

diseflados para el combate de incendios foresta-
les, pudiendo desplazarse en terrenos abruptos

Ejemplos de sonidos de sirena y ropa de bomberos:

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

- tres toques es incendio afuera,

e cuatro es incendio local,

e cinco es accidente o salvataje,

* seis, ahogado.
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Ropa de los bomberos:

Los bomberos no suelen ingresar a un incendio con una ropa ligera y normal
(como la que usamos todos para protegernos del sol). Su vestimenta esta pre-
parada para combatir al calor y las llamas. Consta en telas flexibles y comodas
que dejan respirar al cuerpo, botas de cuero cocidas con un hilo resistente al
calor, cascos gruesos en muchos casos con orejeras. Las telas suelen ser 5
veces mas resistentes que el acero. Sus equipos son especialmente creados
combinando materiales resistente a quemaduras, que no se derriten ni arden
completamente. Al mismo tiempo ofrecen la comodidad suficiente para reali-
zar la actividad.

Sugerencia: los/as estudiantes pueden realizar un diptico de difusién para los
padres que informe acerca del rol de los bomberos y la forma de
contactarlos.
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MOMENTO 2

« Matebot puede ir hacia adelante éporque tiene pies?, écon qué se mueve el
robot?, écodmo podriamos definir el movimiento que realiza?, itiene sonido?.
¢Como podriamos convertir a Matebot en un robot de rescate?

» Pensemos cuales serian los beneficios de contar con un robot de rescate en
la vida real.

« Tendremos que indicarle al robot como comportarse. Haremos que vaya
hacia adelante emitiendo sonido y luces de emergencia como un camién de
bomberos. Para ello, los/as estudiantes utilizardn los siguientes tarjetones
para construir la secuencia de acciones:

TARJETONES RECORTABLES (*)

cBEB =

COMENZAR IR HACIA ADELANTE FRENAR

TIEMPO
(duracion de la accién)

ENCIENDE LUZ ENCIENDE LUZ ENCIENDE LUZ NOTA MUSICAL: DO
ROJA EN PLACA VERDE EN PLACA AZUL EN PLACA

(*) Busca los tarjetones recortables luego de la ficha de actividad.
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NOTA MUSICAL: RE NOTA MUSICAL: MI NOTA MUSICAL: FA NOTA MUSICAL: SOL

NOTA MUSICAL: LA NOTA MUSICAL: SI

» Una vez realizada la secuencia por los estudiantes, se la transferira

al software MyQode para grabarla en el robot. Se espera que los alumnos
comprendan que el entorno de programacion usa instrucciones similares a las
que utilizaron para guiar a sus compaferos al principio y al robot después.

MOMENTO 3

Ejemplo de rutina de programacion en MyQode:

Fijar LED superior doble = a color )
Reproducirlanota C4 = durante Doble firo » tono
Reproducirlanota G8 » duranie Lamitad »+ tono
Reproducirlanota C durante Doble tiro = tono
Reproducir lanota C duranie Doble tiro » fono
Reproducir la nota durante Lamitad » tono
Reproducir la nota durante Doble tiro » tono
esperar o segundos

Detener el movimiento
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En esta rutina se utilizan comandos del panel de Evento, de Control, de Movi-
miento, de Luz y de Sonido.
Les sugerimos leer atentamente cada linea y lo que se le indica al robot:

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

-solo si presionamos el botdén de la placa,

-el robot va hacia adelante a una velocidad de 45,
-ambos luces en la placa se prenden de rojo,

-se reproduce una nota larga,

-se reproduce una nota corta,

-se reproduce una nota larga,

-se reproduce una nota larga,

-se reproduce una nota corta,

-se reproduce una nota larga,

-espera 1 segundo,

-y detiene su movimiento.

CIERRE, RECOMENDACIONES

Investigamos sobre la sirena de policia o de una ambulancia. Es posible reiterar el
momento 1de la actividad y el momento 3 donde se plantea presentar el sonido y las
luces necesarias para afrontar una emergencia. ¢Qué deberiamos cambiar en la pro-
gramacion del robot para que la sirena sea de una ambulancia o de un coche policia?




APRENDER

FICHA DE CONECTADOS
ACTIVIDAD

MATEBOT SONORO

Al rescate con Matebot

Para comenzar:
« Arma la secuencia para que el robot vaya hacia adelante con la sirena de
bomberos encendida.

* Indicale cdmo tiene que hacer el robot para parecer una autobomba con las

siguientes instrucciones:

TARJETONES RECORTABLES (*)

COMENZAR IR HACIA ADELANTE FRENAR

.TIEMPO .
(duracion de la accién)

ENCIENDE LUZ
ROJA EN PLACA

ENCIENDE LUZ
VERDE EN PLACA

ENCIENDE LUZ
AZUL EN PLACA

NOTA MUSICAL: DO

(*) Buscd los tarjetones recortables luego de la ficha de actividad.
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NOTA MUSICAL: RE NOTA MUSICAL: MI NOTA MUSICAL: FA NOTA MUSICAL: SOL

NOTA MUSICAL: LA NOTA MUSICAL: SI

« Arma la secuencia de accidén con las tarjetas de esta manera y colocale el
tiempo en el que va a estar avanzando Matebot hasta llegar a la meta.

—) encastra la secuencia completa de izquierda a derecha

colocale el tiempo
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Agrega el cédigo:

s Cuando se presiona el boton supenor de la placabase  entonces

Fijar LED superior doble + a color "__'
Reproducirlanota C4 ~ durante Doble tiro » fono
Reproducirlanota G8 =« durante Lamitad » tono
Reproducir lanota C. durante Doble firo » fono
Reproducir lanota C durante Doble tiro + fono
Reproducir la nota durante Lamitad » tono
Reproducir la nota durante Doble tiro » fono
S 1 BOTE espera 1 segundo,

Detener el movimiento y detiene su movimiento.
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MATEBOT ARCOIRIS

NIVEL PRIMARIO
PRIMER CICLO

Durante la actividad se promueve:
NAP ROBOTICA, El desarrollo de experiencias de colaboracién, mediadas por
2 TIC, participando en equipos con roles complementarios y
PROGRAMACION Y diferenciados en un marco de compromiso, respeto y valora-

EDUCACION DIGITAL cion de la diversidad.

- El descubrimiento de colores y su significacion en el entorno
OBIJETIVOS natural y sociocultural;
CURRICULARES - La identificacién de fuentes luminicas y de materiales de
ARTICULADOS acuerdo a su comportamiento frente a la luz y del comporta-

miento de los cuerpos iluminados en relacién a su movimiento,
al movimiento de la fuente luminosa, o al de ambos.
- La creacién de una secuencia de programacién teniendo
como base lo investigado.
- La comprensién de las caracteristicas opticas de algunos
materiales y de su comportamiento frente a la luz, estable-
ciendo relaciones con sus usos.

La actividad propone identificar y explorar los colores y sus
posibles combinaciones. Se estimula a los/las estudiantes a
DESARROLLO desarrollar una experiencia utilizando pigmentos y una
segunda exploracidn con papel celofan de colores sobre una
ventana o mesa con luz. De esta forma experimentan con la
rueda cromatica.
Los/las estudiantes crean una secuencia con tarjetones de
comandos icénicos a partir de la cual alteran los colores de las
luces en los ojos del robot y en la placa.

Estudian el arcoiris y los colores que lo componen écudles son
CIERRE, los colores?, équé cantidad de colores hay?, éen qué momen-
RECOMENDACIONES to se genera un arcoiris?, ¢por qué se ve un arcoiris?. Dibujar y
pintar arcoiris e intentar que el robot reproduzca todos los

colores en el entorno de programacion.

FICHA DE ACTIVIDAD
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MOMENTO1

e Organizar a los estudiantes en pares y proponer la exploracion activa de
colores, los identificaran como primarios o secundarios, segun su pureza o
mezcla.

« Invitar a los estudiantes a identificar la sensibilidad que tienen los mismos
para transmitir sentimientos, visualizando algunas obras de arte.

(1)

Clasificacion de colores primarios y secundarios en pigmentos:

Los primarios son el rojo, el amarillo y el azul. Se les nombra primarios porque
son pigmentos originales, Unicos y puros, a partir de los cuales sale todo el
resto de los colores combinados. Si se mezclan en partes iguales, se pueden
lograr los colores secundarios: naranja, verde y violeta.

(1) Mayer, M (2013) Arte y color [Pintura] recuperado de
http://sobreculturavisual.com/arte-y-color-por-mariano-mayer/#iLightbox[gallery938]/0
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Colores primarios

®:-C 00 00

Otra clasificacion de colores es seguin la temperatura:
« Colores frios: el azul, el blanco, el gris, el violeta y el verde.
« Colores calidos: el rojo, el anaranjado y el amairrillo.

La propuesta con las obras de arte de Monet tiene que ver con las emociones,
los colores siempre asumen significados ya presentamos cuales eran los
colores frios inspiran calma y serenidad y los calidos que estan inspirados por
la energia y el optimismo.

¢Qué sensaciones sienten los estudiantes?
¢Coémo se sentiria el autor al realizar las pinturas?

(2) https://commons.wikimedia.org/wiki/File:Claude_monet_jeune_fille_dans_le_jardin_de_

giverny)jpg
(3) https://es.m.wikipedia.org/wiki/Archivo:Claude_Monet_-_The_Gare_Saint-Lazare,_Arrival_

of_a_Train.jpg




¢Se animan a hacer su mezcla de pigmentos sobre el siguiente grafico?:
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(3) Monet, C (1877) La Gare Saint-Lazare, La llegada del tren
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MOMENTO 2

Experimentemos con papeles celofan de colores primarios. Al mezclarlos,
crearemos los colores secundarios:

MOMENTO 3

Los/las estudiantes crean una secuencia con tarjetones de comandos icéni-
cos a partir de la cual alteran los colores que aparecen en los ojos del robot

(sensor ultrasénico) y en su cuerpo (placa programable).
Matebot cambia sus colores a partir de combinaciones de luces. Con él vamos

a generar combinaciones de colores luz.




El siguiente recortable es para que los estudiantes experimenten encimar los
papeles celofan y crear nuevos colores:

¢
OOC
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Combinaciones de color luz Combinaciones de color
en pigmentos

En colores luz, los primarios son:

* Rojo

« Azul

* Verde

o RGB (red, green, blue). Para ver como se arman las combinaciones, creemos
una secuencia de programacioén en la que Matebot se acerque a una pared
blanca, encienda todas sus luces, y luego se aleje. Cuando se acerque a la
pared, podremos ver una descomposicion de los colores que enciende:

Aqui se observa sobre la pared blanca, la descomposi-
cién de color que emite el cuerpo de Matebot. La com-
binaciéon da por resultante color amarillo. Se puede
observar en la pared, que el amarillo se logra a partir de
la combinacion del encendido de luz rojay luz verde. La
luz azul esta apagada. Si estuviese encendida, el color
resultante seria blanco, en vez de amairillo.

Aqui se observa sobre la pared blanca, la descomposi-
cion de las luces que emiten los ojos. En este caso, el
color resultante es azul y se puede observar que las 3
luces que emite cada ojo, son de color azul.
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La propuesta es que los/las estudiantes generen una rutina de programacién
que siga los siguientes pasos:

- Matebot avanza hacia adelante,

- sus ojos se encienden de color verde,

- luego de color rojo,

- su cuerpo se prende de color amarillo,

- sus ojos también,

- luego se encienden de color azul,

- luego, blanco,

- su cuerpo se prende también de color blanco,
- Matebot retrocede durante un segundo,

- y detiene su movimiento.

TARJETONES RECORTABLES (*)

COMENZAR IR HACIA ADELANTE FRENAR

TIEMPO
(duracion de la accidn)

ENCIENDE LUZ ENCIENDE LUZ ENCIENDE LUZ ENCIENDE LUZ
ROJA EN PLACA VERDE EN PLACA AZUL EN PLACA AMARILLA EN PLACA

(*) Buscad los tarjetones recortables luego de la ficha de actividad.
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ENCIENDE LUZ APAGA LUCES NOTA MUSICAL: DO NOTA MUSICAL: RE
BLANCA EN PLACA EN PLACA

NOTA MUSICAL: FA NOTA MUSICAL: SOL NOTA MUSICAL: LA

NOTA MUSICAL.: S| ENCIENDE LUZ ENCIENDE LUZ ENCIENDE LUZ
AZUL EN OJOS ROJA EN OJOS VERDE EN OJOS

ENCIENDE LUZ ENCIENDE LUZ APAGA LUZ EN OJOS IR HACIA ATRAS
AMARILLA EN OJOS BLANCA EN OJOS
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Una vez generada la secuencia, los/las estudiantes realizaran la misma
rutina en el software MyQode:

Mover Ir hacia Adelante = a una velocidad de @

Configura I3 luz del sensor ulirasonico conectado al Puerio con &l color _.
Configura la luz del sensor ultrasénico conectado al Puerio «con el color
Fijar LED superior dable + a color ({fJ)

Configura I3 luz del sensor ulirastnico conectado al Puerto

Configura la luz del sensor ulirasdnico conectado al Puerio

Configura Ia luz del sensor ulirasonico conectado al Puerio

Fijar LED superior doble »  a color .

Mover Ir hacia Airas ~  a una velocidad de @

Detener el movimiento

Chequemos entre todos, linea por linea, lo que indica esta rutina de
programacion:

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

-solo si presionamos el botén de la placa,

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

-sus ojos (sensor ultrasénico ubicado en puerto 2) se enciendan de color verde,
-sus ojos (sensor ultrasénico ubicado en puerto 2) se enciendan de color rojo,
-su cuerpo (leds superiores ubicados en placa) se prenda de color amarillo,
-sus ojos (sensor ultrasénico ubicado en puerto 2) se enciendan de color
amarillo,

-sus ojos (sensor ultrasénico ubicado en puerto 2) se enciendan de color azul,
-sus ojos (sensor ultrasénico ubicado en puerto 2) se enciendan de color blanco,
-su cuerpo (leds superiores ubicados en placa) se prenda de color blanco,

-el robot retroceda a una velocidad de 45 rpm,

-durante un segundo,

-y detenga su movimiento.

CIERRE, RECOMENDACIONES

Pensamos en cémo el robot a través del color de sus ojos nos puede expresar sus
emociones y construimos narrativas acerca de lo que le puede estar pasando o lo
que deseamos que transmita.
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Los colores
|

primero...

| Expresan emociones

los primarios,

Y

al combinarlos,
obtenemos
los secundarios
(oo

calor
@ QO
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iPintando a Matebot!

Para comenzar:

« Arma la secuencia para que el robot encienda su cuerpo y sus ojos de distin-
tos colores y podamos ver entre todos, cdmo se componen los colores luz.
* Indicale como tiene que hacer el robot para que realice las siguientes
acciones:

- Avanzar hacia adelante,

- encender sus ojos de color verde,

- luego de color rojo,

- encender su cuerpo de color amarillo,

- sus ojos también,

- luego encenderlos de color azul,

- luego, blanco,

- prender su cuerpo también de color blanco,

- retroceder durante un segundo,

- y detener su movimiento.

' P 2o

COMENZAR IR HACIA ADELANTE FRENAR

TIEMPO
(duracion de la accion)
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ENCIENDE LUZ
ROJA EN PLACA

ENCIENDE LUZ
BLANCA EN PLACA

NOTA MUSICAL: MI

NOTA MUSICAL: SI

ENCIENDE LUZ
AMARILLA EN OJOS

ENCIENDE LUZ
VERDE EN PLACA

APAGA LUCES
EN PLACA

NOTA MUSICAL: FA

ENCIENDE LUZ
AZUL EN OJOS

ENCIENDE LUZ
BLANCA EN OJOS

ENCIENDE LUZ
AZUL EN PLACA

ENCIENDE LUZ
AMARILLA EN PLACA

NOTA MUSICAL: DO

NOTA MUSICAL: SOL NOTA MUSICAL: LA

ENCIENDE LUZ
VERDE EN OJOS

ENCIENDE LUZ
ROJA EN OJOS

APAGA LUZ EN 0OJOS IR HACIA ATRAS
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CONECTADOS

MATEBOT ARCOIRIS

« Arma la secuencia de accién con los tarjetones.

—) encastra la secuencia completa de izquierda a derecha

colocale el tiempo
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Agrega el cédigo MyQode

sus ojos (sensor ultrasonico ubicado en

Configura Ia luz del sensor ulfrasdnico conectado al Puerto 2 » con el color .
puerto 2) se enciendan de color verde,

Configura Ia luz del sensor ulfrasdnico conectado al Puerto 2 »  con el color

Fijar LED supesior doble =  a color o su cuerpo (leds superiores ubicados en placa) se prenda de color amarillo,

sus ojos (sensor ultrasonico ubicado en
puerto 2) se enciendan de color amarillo,

Configura Ia luz del sensor ulfrasdnico conectado al Puerto 2 »  con el color Sus ojos (sensqr ultrasonico ubicado en
puerto 2) se enciendan de color azul,

Configura Ia luz del sensor ultrasonico conectado al Puerto 2 » con el color .

Configura la luz del sensor ulirasonico conectado al Puerio 2 »  con el color .

coo LB )y detenga su movimiento.
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MATEBOT EVASIVO

NIVEL PRIMARIO
SEGUNDO CICLO

Durante la actividad se promueve:
NAP ROB()TICA, La recoleccidn, andlisis, evaluacién y presentacion de informa-
2 cion y el reconocimiento de cdmo es representada, recolecta-
PROGRAMACION Y EDU- da, analizada y visualizada por medio de los dispositivos digita-

CACION DIGITAL les.

El reconocimiento y uso de relaciones espaciales en situacio-
OBIJETIVOS nes problematicas que requieran:
CURRICULARES - interpretar y elaborar representaciones del espacio préximo
teniendo en cuenta las relaciones espaciales entre los objetos
ARTICULADOS representados.
- realizar una rutina de programacién pensando en sumar
acciones al robot que puedan reemplazar situaciones reales.

Reflexionamos sobre la importancia de nuevos dispositivos
tecnolégicos que nos ayudan en la vida diaria, por ejemplo:
DESARROLLO - el robot aspirador: detecta obstaculos y los evita mientras que
limpia cada borde y esquina de un espacio,
- el robot cortacésped: reconoce los espacios que debe cortar,
- el robot que limpia los fondos de las piscinas: reconoce los
sectores que necesitan higiene.
En todos estos ejemplos, se observan robots en constante
movimiento que sensan objetos a través de uno o varios senso-
res.
- Reconocemos los componentes presentes en Matebot y las
conexiones de los motores y del sensor de ultrasonido. Utiliza-
mos MyQode para crear un programa que detecte la distancia
existente entre el sensor y un objeto. El robot percibe el
ambiente a través de la emisiéon y recepcién de ondas ultrasoni-
cas y reacciona ante esos datos.

Una vez lograda la rutina de programacién, crearemos un
CIERRE, aviso sonoro ante cercania del objeto.

RECOMENDACIONES

FICHA DE ACTIVIDAD




APRENDER
CONECTADOS

MATEBOT EVASIVO

MOMENTO 1

La robdtica ya no tiene limites, comenzé a dotar a los robots de
habilidades sociales parecidas a las de los seres humanos éte imaginaste
alguna vez que un robot limpie los pisos, corte el pasto o el fondo de las
piscinas? Ya esta pasando y muchas personas ya tienen estos robots en sus
casas manteniendo las tareas de limpieza o corte organizadas para asistir al
humano.

¢COmo pensas que los robot saben por qué lugar de la casa ir o cémo

no cortar el rosal favorito o qué porcién de la piscina esta sucia?. Nos
preguntamos entonces:

¢Como se dirigen?

¢COémo se cargan?

¢Como hacen para no chocar?

¢Como saben cuando tienen que realizar su rutina?

Organizamos a los estudiantes en cuatro subgrupos; tres seran vendedores y
uno representara a un panel de usuarios a quien hay que convencer de com-
prar los nuevos robots hogarefios.

Cada grupo investiga y organiza su campana de difusién. El panel de usuarios
organiza las mejores preguntas para ser o no convencidos.
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MOMENTO 2

Esta sefiora es el mayordomo robético de una serie:

« Les proponemos investigar a qué
programa de television se corres-
ponde la imagen. ¢éComo se imagi-
nan un robot para la casa del futuro?

« ¢COmo lograrian que no se choque
con los objetos?

(1) https://commons.wikimedia.org/wiki/File:Robot-aspirador.jpg

(2) https://pxhere.com/es/photo/898773

(3) https://pxhere.com/es/photo/1213472

(4) Robotina, el mayordomo robédtico de Los supersonicos. Crédito: Los Jetsons - Joseph Barbera -
William Hanna
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MOMENTO 3

Utilizamos el software MyQode para crear un programa que detecte la
distan-cia existente entre el robot y un objeto.

Siempre que utilicemos algun sensor, vamos a estar tomando contacto con

el contexto del robot, con el ambiente que lo rodea. El sensor da cuenta del
estado de ese ambiente permitiéndonos variar comportamientos en el
robot de acuerdo a variaciones que suceden en él.

El sensor de ultrasonido detecta la distancia existente entre el robot y

un objeto. Permite percibir el entorno a través de la emisiéon y recepcion
de ondas ultrasdnicas.

Q0000000

Objeto

¢Podemos reconocer los componentes presentes en Matebot y las conexio-
nes de los motores y del sensor de ultrasonido?

Sensor de ultrasonido

) &)

Motores encastrados a las ruedas
que dan movilidad al robot

« ¢ldentificaron el nUmero del puerto al que esta conectado el sensor de
ultrasonido? ¢éQué puerto es?

» ¢ldentificaron donde se conectan los motores? ¢éComo se llaman esos
puertos?
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Desafio Evasion de obstaculos:

Tomando los datos que nos arroja el sensor, tendremos 2 estados en el robot:
1. cuando NO detecte ningun obstaculo en su camino
2. cuando detecte un obstaculo en su camino

Ante la opcidon 1, haremos que el robot siga su marcha hacia adelante.
Ante la opcidon 2, Matebot girara a la izquierda.

Para ello utilizaremos un condicional:

Con esta instruccion (ubicada en el panel “Control”) le indicamos al robot:
“Si (sucede ), entonces comportate asi:
y si no sucede, comportate asi: "

En este caso le indicaremos:

“Si (detectas un objeto a una distancia menor a 50 cm.), entonces gira a la
izquierda

y si no sucede, sigue avanzando”

Probemos la siguiente rutina y tratemos de entenderla entre todos:

Valor del sensor ulirasénico (cm) def Puesto. 3~ < (@) enlonces
Mover Girar alaizquierda ~ aunaveimdadde@
Sno

Mover I hacia Adelante + 3 una velocidad de ({5
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Lo que indica es:

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

-solo si presionamos el botén de la placa,

-por siempre consulta:

-si el valor detectado por el sensor ultrasénico conectado al puerto 3,

es menor a 50 cm. entonces:

-el robot gira a la izquierda a una velocidad de 45,

-si no:

-el robot avance hacia adelante a una velocidad de 45.

« Ahora ja probar la secuencia!

« Considerando que la velocidad minima a la que pueden ir los motores es Oy
que la maxima es 255 équé pasaria si alteramos las velocidades en esta rutina?,
¢lo probamos?

« (Y si alteramos la distancia de deteccion de un objeto?, équé pasaria?,

¢lo probamos?
CIERRE, RECOMENDACIONES

Ahora con lo que ya sabemos de programacion, sumaremos sonido y luz al detectar
el robot, un obstaculo.




APRENDER

FICHA DE CONECTADOS
ACTIVIDAD

MATEBOT EVASIVO

iHacé ole con Matebot!

Para comenzar:
El sensor de ultrasonido detecta la distancia existente entre el robot y un
objeto. Permite percibir el entorno a través de la emisién y recepciéon de ondas
ultrasoénicas.

00000000

Objeto

« ¢Te animas a reconocer los componentes presentes en Matebot y las cone-
xiones de los motores y del sensor de ultrasonido?

> Sensor de ultrasonido

) &)

Motores encastrados a las ruedas
que dan movilidad al robot
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- ¢ldentificaste el numero de puerto al que esta conectado el sensor de ultra-
sonido? ¢Qué puerto es?
» ¢Donde se conectan los motores? ¢éComo se llaman esos puertos?

Agrega el cédigo:

Genera una rutina de programacion que evidencie 2 estados en el robot:
1. cuando NO detecte ningun obstaculo en su camino
2. cuando detecte un obstaculo en su camino

Ante la opcion 1, haremos que el robot siga su marcha hacia adelante.
Ante la opcion 2, Matebot girara a la izquierda.

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

— si el valor detectado por el sensor ultra-
Valor del sensor ulirasonico (cm) del Puerdo 3 = 3 sénico conectado al puerto 3, es menor
a 50cm entonces:

Mover Giraralaizquierda ~ auna velocidad de @ ?Ile rzgcﬁ) %/ance hacia gira a la izquierda a una velocidad
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MATEBOT CORRECAMINOS

NIVEL PRIMARIO
SEGUNDO CICLO

Durante la actividad se promueve:
NAP ROB()TICA, El disefo, la consguccién y IZ depur"acién de secuenciasdde
2 programacion y robética para desarrollar proyectos orientados
PROGRAMACION Y EDU- a resolver problemas en el hogar, la escuela y la comunidad, a
CACION DIGITAL partir del uso de estructuras simples de coédigo que involucren
la utilizacién de variables y distintos formatos de entrada y
salida de datos..

El reconocimiento y uso de relaciones espaciales y de sistemas
OBJETIVOS de referencia en situaciones problematicas que requieran:
CURRICULARES - ubicar objetos en el espacio y/o sus representaciones en el
plano en funcién de distintas referencias;
ARTICULADOS - realizar una rutina de programacién pensando en la seguri-
dad vial.

¢Sabian que los autos cuentan con un detector de fatiga del
conductor?

DESARROLLO Si el sensor determina que el conductor no realiza la cantidad
de maniobras esperadas o sale abruptamente del carril, inter-
preta que puede estar distraido, cansado o dormitando al
volante, por tal motivo le advierte con un cartel en la pantalla
digital, una alarma sonora o con una vibraciéon en el volante.
¢Sabias que los autos tienen sensores siguelineas para evitar un
cambio de carril abrupto e involuntario?

Algunos fabricantes lo llaman asistente de mantenimiento en
carril que cuenta con uno o dos sensores seguidores de lineas
generalmente uno a cada lado del automovil, en los paragolpes
delanteros muy cerca del piso. Ellos reconocen y “siguen” las
lineas blancas, continuas o discontinuas, de la calle o ruta. Los
sensores se encuentran atentos a que el auto mantenga la
trayectoria.

Los/las estudiantes experimentan con el sensor seguidor de
linea e interpretan el por qué de su ubicacién en el robot. Este
sensor permite rastrear areas blancas o negras (pudiendo
detectar lineas negras sobre un fondo blanco o a la inversa). El
robot avanza, gira y frena a través de la lectura de datos que
arroja ese sensor, mediando una rutina de programacién.
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Los/las estudiantes organizados en grupos desarrollan
diferentes rutas o recorridos, luego de probarlos deciden cual
DESARROLLO es el mas eficiente, se espera que cada uno tenga al menos 3
curvas. El término eficiente esta relacionado a los tiempos
relevados en el recorrido completo, se puede utilizar un
cronémetro o reloj digital.
Aclaracion: cada grupo podra utilizar la misma cantidad de
metros de cinta.

Avanzar en el desarrollo de sonidos al momento de iniciar y
CIERRE, terminar el recorrido.

RECOMENDACIONES

FICHA DE ACTIVIDAD
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MOMENTO 1

¢Sabian que los autos cuentan con un detector de fatiga del conductor?

Algunos autos traen actualmente un sensor en el volante, que cuenta
cuantas veces por minuto el conductor realiza algunos movimientos y
corrigen la direcciéon para mantenerse en el carril correcto. En general los
conductores no mantienen el volante inmoavil sino que lo mueven algunos
grados a la derecha o a la izquierda, para intentar llevar el auto lo mas
centrados posible en el carril.

Si el sensor determina que el conductor no realiza la cantidad de
maniobras esperadas o sale abruptamente del carril, interpreta que puede
estar distraido, cansado o dormitando al volante, por tal motivo le advierte,
con un cartel en la pantalla digital o una alarma sonora o con una vibracion
en el volante.

07:30 am

Se recomienda
una pausa.
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¢Sabias que algunos autos tienen sensores siguelineas para evitar un cambio
de carril abrupto e involuntario?

Algunos fabricantes lo llaman asistente de mantenimiento en carril y cuenta
con dos sensores seguidores de lineas uno a cada lado del automoévil, en los
paragolpes delanteros muy cerca del piso que reconocen y “siguen” las lineas
blancas, continuas o discontinuas, de la calle o ruta. Los sensores se encuen-
tran atentos a que el auto mantenga la trayectoria. Si el conductor lleva el
auto hacia alguno de los costados pisando las lineas, sin encender las balizas
o el guifo, los mecanismos se activan para advertir la maniobra con una
alarma o vibracién en el volante o el asiento. Algunos autos ya cuentan con un
sistema que regresa el vehiculo a la posicidon correcta.
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MOMENTO 2

Sugerimos organizar a los estudiantes en pequefios grupos para analizar 10
leido e investigado referido a este tema.

¢De qué manera la tecnologia colabora para evitar accidentes?

La idea es que reflexionemos y lleguemos a redactar alguna recomendacion,
como por ejemplo, la siguiente:

Los sensores nos ayudan a conducir mas seguros o incluso pueden evitar o
corregir malas maniobras o errores que los humanos podemos realizar. Sin
embargo, es importante no olvidar que el conductor asume la responsabili-
dad de controlar una maquina, que es su auto.

Enumera y describi los elementos que colaboran en la seguridad integral del
auto.

* airbag

» apoya cabezas

e cinturones

o frenos

« direccion asistida

¢Conocés mas?

MOMENTO 3

iArmemos rutas para Matebot!

Organizados en grupos, desarrollamos diferentes rutas o recorridos.
Usamos para ello, cartulina blanca y la cinta negra que trae el kit. Cada
grupo usara la misma cantidad de metros de cinta y la pegara sobre la
cartulina generando una pista que tenga al menos 3 curvas.

iA comprender coémo funcionan los sensores en un robot!
El sensor seguidor de lineas permite rastrear areas blancas o negras
(pudiendo detectar lineas negras sobre un fondo blanco o a la inversa).
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=
Robobtiog 0.+ 2

Lirar Foliower Fonsor V1.0
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Experimentemos con este sensor y pensemos el por qué de su ubicacién en el
robot.

Sensor seguidor de lineas

e & S
Rambmf?

s Pl Sovnsor V.0

S O ®

Cada par consta en un led emisor de luz infrarroja y un receptor de esa luz. El
emisor, prende su luz desde el momento en que esta activo el sensor. La luz
sobre una superficie blanca, refracta mientras que sobre una superficie negra
es absorbida. Sabiendo estas dos variables, podemos decir que cada par per-
mite 2 alternativas de deteccion a ser programadas:

1. si se absorbe la senal de luz es porque detecta negro

2. si se refracta bien la senal es porque detecta blanco
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Como el sensor seguidor de linea cuenta con 2 pares de sensores infrarrojos,
tenemos 4 alternativas de deteccidn a ser programadas:

1. Ambos pares detectan negro

2. El par de la izquierda detecta negro y el de la derecha, blanco

3. El par de la derecha detecta negro y el de la izquierda, blanco

4. Ambos pares detectan blanco

Si queremos programar al robot para que siga una linea negra, podemos indi-
carle la siguiente rutina de programacion con 4 alternativas:

1. Ambos pares detectan negro—> robot avanza

2. El par de laizquierda detecta negro y el de la derecha, blanco— robot
gira a la izquierda

3. El par de la derecha detecta negro y el de la izquierda, blanco—>robot
gira a la derecha

4. Ambos pares detectan blanco — robot frena

Probemos la siguiente rutina e intentemos leerla entre todos:

L] Valor del sensor sequidor de linea del Puerio 2 =

Mover Irhaca Adelanie » auna velocidad de @

= Valor de! sensor seguidor de linea del Puerio 2 =

Mover Girar ala izquierda * a2 una veloodad de @

s Vialor del sensor sequidor de linea del Puero 2+ = )

Mover Girar a la derecha = 3 una velocidad de @

Valor del sensor sequidor de lineadel Puerto 2+ = ()

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

-si el valor detectado por el sensor seguidor de linea conectado al puerto 2, es
0 entonces:

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

-si el valor detectado por el sensor seguidor de linea conectado al puerto 2, es
1 entonces:

-el robot gira a la izquierda a una velocidad de 45,

-si el valor detectado por el sensor seguidor de linea conectado al puerto 2, es
2 entonces:

-el robot gira a la derecha a una velocidad de 45,

-si el valor detectado por el sensor seguidor de linea conectado al puerto 2, es
3 entonces:

-el robot se detiene.

Una vez guardado el programa en la placa, coloca a Matebot en una pista para
explorar si efectivamente el robot sigue la linea negra.

Probamos todas las pistas realizadas y decidimos cual es el mas eficiente. El
término eficiente esta relacionado a los tiempos relevados en el recorrido
completo, se puede utilizar un cronémetro o reloj digital para determinar qué
pista recorre en menor tiempo Matebot.

CIERRE, RECOMENDACIONES

Al lograr que Matebot siga la linea, nos va a resultar muy sencillo colocar el
encendido de ambos leds en placa para acompanar la accién del robot.
Sigamos la siguiente logica:

1. Ambos pares detectan negro —robot avanza y prende ambos leds,
ubicados en la placa, de color verde

2. El par de la izquierda detecta negro y el de la derecha, blanco —
robot gira a la izquierda y prende el led de la izquierda en color verde

3. El par de la derecha detecta negro y el de la izquierda, blanco —
robot gira a la derecha y prende el led de la derecha en color verde

4. Ambos pares detectan blanco — robot frena y prende ambos leds
en color rojo

« ¢Qué tenemos que agregar en la rutina ya realizada?, ¢lo intentamos?
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MATEBOT CORRECAMINOS

iConstruyendo rutas para Matebot!

Para comenzar:
« Arma una pista sobre una cartulina o cualquier superficie blanca, con la cinta
negra que trae el kit.

« Conocé el robot y el sensor que usaras para el desafio:

El sensor seguidor de linea cuenta con 2 pares de sensores infrarrojos.

Py
Robotiog 0.5 2

Lirsar Foliower Sevisor V7.0

XX

Cada par consta en un led emisor de luz infrarroja y un receptor de esa luz. El
emisor, prende su luz desde el momento en que esta activo el sensor. La luz
sobre una superficie blanca, refracta mientras que sobre una superficie negra
es absorbida.

Como el sensor seguidor de linea cuenta con 2 pares de sensores infrarrojos,
hay 4 alternativas de deteccién a ser programadas:
1. Ambos pares detectan negro
2. El par de la izquierda detecta negro y el de la derecha, blanco
3. El par de la derecha detecta negro y el de la izquierda, blanco
4. Ambos pares detectan blanco

121
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 Ubica el sensor seguidor de linea en tu robot. ¢éEn qué puerto de la placa esta
conectado?

Agrega el cédigo:

¢Te animas a desarrollar en MyQode el siguiente desafio?:

1. Ambos pares detectan negro — robot avanza

2. El par de la izquierda detecta negro y el de la derecha, blanco —
robot gira a la izquierda

3. El par de la derecha detecta negro y el de la izquierda, blanco —
robot gira a la derecha

4. Ambos pares detectan blanco — robot frena

si el valor detectado por el sensor seguidor de

Valor del sensor sequidor de tinea del Puerto 2 -~ () _enlonces linea conectado al puerto 2, es O entonces:

si el valor detectado por el sensor seguidor de
linea conectado al puerto 2, es 1 entonces:

si el valor detectado por el sensor seguidor de
linea conectado al puerto 2, es 2 entonces:

. : si el valor detectado por el sensor seguidor de
Valor del sensor sequidor de linea del Puerto 2+ = linea conectado al puerto 2, es 3 entonces:

iProba a Matebot en la pista que armaste!
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NIVEL PRIMARIO
SEGUNDO CICLO

La escuela ofrecera situaciones de ensefianza que promuevan

NAP ROBéT|CA, en los alumnos y alumnas:

El disefio de narrativas que combinen diversos lenguajes y

PROGRAMACION Y EDU- medios digitales y permitan construir conocimientos en un
CACION DIGITAL marco ludico y creativo.

La comprension del proceso de medir, considerando diferentes
OBIJETIVOS expresiones posibles para una misma cantidad en situaciones

CURRICULARES problematicas que requieran:

- estimar, medir efectivamente eligiendo el instrumento y
ARTICULADOS registrar cantidades utilizando una unidad adecuada en
funcién de la situacion;
- explorar el concepto de inteligencia artificial (1A).
El reconocimiento y uso de las operaciones entre niumeros
naturales y la explicitacion de sus propiedades en situaciones
problematicas que requieran:
- sumar, restar, multiplicar y/o dividir con distintos significados
partiendo de informacién presentada en textos, tablas y grafi-
cos estadisticos, analizando el tipo de cdélculo requerido
-exacto, aproximado, mental, escrito, con calculadora- y
evaluando la razonabilidad del resultado obtenido;
- analizar relaciones entre cantidades para determinar y descri-
bir regularidades, incluyendo el caso de la proporcionalidad;

La inteligencia artificial o IA es uno de los mas grandes desafios
de los investigadores, lograr que un robot o un software pueda
DESARROLLO acercarse a la inteligencia humana.
MyQode permite realizar algunas interacciones tienen que ver
con el reconocimiento de palabras e idioma a
partir de la voz (a través del micréfono de la netbook) y/o reco-
nocimiento de la imagen (a través de la camara web de la
netbook) o el ingreso de texto escrito (a través del teclado).
Los/las estudiantes crearan una rutina de programacién que
contemple las emociones para experimentar con el robot
virtual Sprite.
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Reflexionaran acerca de cémo funciona este sistemay cémo
realiza las comparaciones para brindar respuestas humaniza-

DESARROLLO das.

Una vez creada la rutina de programacion se solicita que a
CIERRE, cada interaccién se sume un cambio de disfraz y/o movi-

RECOMENDACIONES miento en el robot virtual Sprite.

FICHA DE ACTIVIDAD
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LAS EMOCIONES INTELIGENTES
DE MATEBOT

MOMENTO1

‘.Se volveran las maquinas mas inteligentes que los seres humanos? No,
responde Jean-Gabriel Ganascia: se trata de un mito inspirado por la ciencia
ficcion.” (cita Inteligencia artificial. Promesasy amenaza, 2018, Unesco
03/10/2019). (1)

Se sugiere organizar a los estudiantes en grupos para que puedan leer el arti-
culo para poder realizar una puesta en comun sobre el alcance real de la IA.
Actualmente algunas empresas utilizan la IA para sorprendernos y brindarnos
productos que sin ser solicitarlos nos son ofrecidos, por ejemplo: entornos de
series y peliculas que detectan los gustos de los usuarios; realizan las suge-
rencias al respecto en cada ingreso al sitio, cada clic en el ciberespacio reco-
noce las necesidades del consultante y realiza, especialmente a través de las
redes sociales, sus ofertas. ;Como nos ayuda la inteligencia artificial?

MOMENTO 2

¢Coémo imaginamos que la inteligencia artificial podria mejorar los espa-
cios donde vivimos?

« Semaforos inteligentes: pueden tener en cuenta las condiciones de trafi-
co para cambiar en tiempo real los tiempos de esperas.

« lluminacion inteligente: se ajustan al momento del afo y la situacién del
medio ambiente. Si hay un accidente se encienden luces para que la
emergencia identifique la zona.

- Edificios inteligentes: monitorean la energia que gastan los usuarios para
realizar recomendaciones para el cuidado.

(1) Recuperado de https://unesdoc.unesco.org/ark:/48223/pf0000265211_spa
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MOMENTO 3

Las emociones son muy importantes porque transmiten al entorno cémo
estamos y cdmo son nuestros sentimientos internos. Si tenemos en cuenta
nuestras emociones seguramente reconoceremos junto a ellas, las conductas
que manifestamos.

Desafio 1:
Haremos una rutina de programacién en la que Matebot cambie de estado
por cada emocién de usuario. Veamos un ejemplo:

Después de un segundo, detectamos emociones faciales.
La emocion es  Enojado -
Ajusie a bordo doble + E color es

Conhgura la luz del sensor ulirasonico coneciado al Puerio 2 +  con el color

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 emocidén es “Enojado”, entonces,

- enciende ambas luces de la placa en color rojo,




APRENDER
CONECTADOS

LAS EMOCIONES INTELIGENTES
DE MATEBOT

- enciende la luz del sensor ultrasénico (conectado en puerto 2) en color rojo,
- repite 2 veces:

= robot gira a la derecha a una velocidad de 45,

= durante medio segundo,

= robot gira a la izquierda a una velocidad de 45,

= durante medio segundo,

= robot detiene el movimiento.

Para trabajar los comandos de IA con interaccion del robot, abrimos MyQode
y seguimos los préoximos pasos:

- o x - o x

@ sinconexion ¢ Account © Conectado v| ¢ ‘Account
estau re de fabrica 2

~N® (1. Ji-44

(B) Robot de conexion USB

1- Seleccionamos el objeto animado 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 botén “Conexién”.

5- Cuando el estado pasa de “Sin conexidon” 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 Matebot tiene la placa identificada con el nombre Qscout.

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 © Conectado v 2 Account

Cddigo Objeto Sonido

over Ir hacia Adelante v auna veloc

Apariencia

Sonido

lover motor M1 Sentido Horario

lover el servo Puerto 1 » conectado

lover el servo Puerto 1 v conectado

Auste del motor externo Puerto 1+ V.
Sensores onfigurar el motor DC del Puerto 1+
[OIEIELIIEY  Detener el movimiento

(VS \uste abordo  doble »  El color es ( ]

Objeto  Sprite - x( 0

) K
Ajuste a bordo doble v Rojo
Roboblog 0
Tamafio 100 Direccion

Mostrar ® %

€] &
St Sprite Qopers Q-scout

stablecer la matriz de LED Puerto 2 +

Establecer la matriz de LED Puerto 2 «

Desafio 2:

Tomando de referencia la secuencia en donde hemos enojado o puesto furioso
a Matebot (Desafio 1) pensamos en otra emocidn, por ejemplo felicidad o tris-
teza. Programaremos en el robot el encendido de luces del color que repre-

sente mejor la emocioén del usuario.
Para ello, usemos colores frios y calidos:

Definicion

Colores calidos:
rojos y amarillos

OO0 @

Son los que transmiten
una sensacioén de alta
temperatura

Colores frios:
azules y verdes

® 09

Son los que transmiten
una sensacién de baja
temperatura

Algunos conceptos que
los asocian

Amor, pasién y peligro

Bienestar y tristeza

Sensaciones que
transmiten

Calidez, alegria,
entusiasmo, advertencia

Calma, serenidad, soledad
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cevew

« ¢Qué emocidn vamos a elegir?

« ¢Qué tenemos que sumar en la rutina de programacion?

» ¢Nos sale bien actuar distintas emociones frente a la cdmara de la
netbook? ¢El software interpreta correctamente nuestras emociones?

CIERRE, RECOMENDACIONES

Ante cada emocién detectada y programada en el MOMENTO 3, generamos un
cambio de disfraz y/o movimiento en el robot virtual Sprite. El resultado nos
indicara una accion especifica de Sprite por cada estado emocional que repre-

sente el usuario.
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iContagiando emociones a Matebot!

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

"""""""""""""

Mostar Tamsio 100 Owecén 80

nnnnn

sssss

1- Seleccionar el objeto animado 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. Apretar
el botén “Conexién”.

5- Cuando el estado pasa de “Sin conexién” a “Conectado”, desplegar la solapa
de acciones y seleccionar “Restaurar firmware de fabrica”.

6- Aparece una ventana emergente que nos da a elegir la placa del robot.
Matebot tiene la placa identificada con el nombre Qscout.

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

130
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Archivo v Idioma v Ayuda v O Conectado v 2 Account

Cédigo ~ Objeto  Sonido

M1~ Sentido Horario
lover el servo Puerto 1 v conectado
lover el servo Puerto 1 » conectado
\juste del motor extemo Puerto 1+ V/
onfigurar el motor DC del Puerto 1 v
OITIEL S Petener el movimiento

Pl \justc 2 bordo doble + El colores (|

Objeto  Sprite. - X o
Nusteabordo doble + Rojo )
J

Mostar @ @ Tamafio 100 Direccion %

- Fondos
€ & .
n et Sprite Qoopers Q-scout

stablecer la matriz de LED Puerto 2 v

la deteccion de emociones faciales por cada
segundo de registro,

Tomando de referencia esta secuencia, pensa en otras emociones. ¢Te animas
a programar el comportamiento del robot en relacién a cada emocién?
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