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Hay un creciente reconocimiento de que Prédcticas de pensamiento computacional son fundamentales para todos los estudiantes
aprendan. Ellos son la piedra angular de la lengua de la innovacion, y conduciran todos los futuros descubrimientos de STEM. Se trata de

un nuevo conjunto de “habilidades basicas” que todos los estudiantes necesitan saber.

Pero, ;,qué son? A primera vista, conceptos como “consideran problemas analiticamente” y “utilizar los datos para
informar las decisiones” parecen abstracto y dificil de comprender. sistemas de robdtica educativa como el EV3

proporcionan una herramienta muy necesaria para hacerlos realidad y accesible.

Considere las primeras actividades en este programa de estudios: los estudiantes programar un robot para conducir distancias
fijas en los patrones establecidos. Incluso estas construcciones de programacion simples requieren una comunicacion precisa,
reflexivo entre el estudiante y el robot - grado en que debe moverse el robot? ;Hasta qué punto deberia acudir? A medida que
los desafios se hacen mas complejos, los estudiantes aprenden a romper los problemas grandes en otras mas simples, y

construir soluciones con cuidado, un paso a la vez.

Sensores afaden el elemento de los datos y hacer que la informacion clave sobre el entorno del robot disponibles;
abstracciones numéricas se convierten en una realidad - 35 centimetros a la pared mas cercana, gire 90 grados - que el

estudiante pueda tomar decisiones inteligentes sobre el comportamiento del robot.

Estas practicas - pensamiento I0gico precisa, utilizando datos para tomar decisiones, andlisis de problemas y soluciones de

construccion en equipo - son criticos en todas las formas de resolucion de problemas, no sdlo los robdticos.

actividades de robética son concretos, contextualizada, y proporcionan una retroalimentacién inmediata

- factores importantes para satisfacer el deseo de un estudiante para el éxito y la creacion de la motivacién para seguir
aprendiendo. Los estudiantes también aprenden acerca de las tecnologias de robética mismos, que afectan a todas las industrias
modernas, desde la agricultura a la atencion sanitaria, la banca, la industria manufacturera, el transporte, la energia y la seguridad.
La capacidad de penetracion de las tecnologias de robética, desde los pilotos automaticos de avién, a los cajeros automaticos, a
los teléfonos inteligentes, a los coches de auto-conduccidn ayuda a los estudiantes a ser “aprendices comprometidos”, ya que
creen que el contenido que estan estudiando es importante o sera valioso para ellos. La Introduccion a la programacion curricular
es solo eso: una introduccion. Para muchos profesores esta sera su primera experiencia en la robdtica y la programacion de
ensefianza. Si necesita ayuda, la Academia de Robdtica tiene un montén de recursos gratuitos en su pagina web y ofrece
regularmente cursos de los maestros. Si tiene alguna pregunta o encontrar problemas, nos gustaria saber de usted. Disfrutar de su

afo escolar.

Ross Higashi

Ross Higashi, Robin Shoop,

Robética Academia de Aprendizaje Cientifico Director de la Academia de Robdtica
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Preguntas mas frecuentes

Preguntas mas frecuentes (FAQ)

Antes de empezar

Sera Introduccion a la Programacion ayudarme a ensefiar a los estandares?

iSil Ver Normas, paginas 10 - 12.

¢ Qué necesito para prepararse para la clase?

Ver Lista de verificacion, pagina 4 y la pagina de configuracion de estacion de trabajo mejor 15.
¢ Qué temas estan cubiertos?

Ver temas, paginas 8 y disposicién general, pagina 14.
¢ Cudl es la estructura de la leccién?

Ver como utilizar, pagina 5.

Ya tengo en mi programacion tutoriales de software. ¢ Es la misma cosa?

N° Introduccién a la Programacion se centra en el desarrollo de habilidades de pensamiento critico a través de la programacion,

mas que el conocimiento de memoria de codigo. Ver que se ensefian las grandes ideas ..., pagina 9.

Durante la clase

¢ Coémo comienzo con /ntroduccion a la Programacion i en mi clase?

Consulte ¢ Como se utiliza la introduccion al plan de estudios de programaciéon en mi clase, pagina 7.

Hay notas disponibles para ayudar a ensefiar las lecciones?
Si. Cada pagina de Introduccion a la programacion se resume y anotada partir de la pagina
14. Existen notas adicionales al comienzo de cada capitulo.
¢, Qué hago con los estudiantes que van mas rapido / mas lento que los demas?

Todas las clases son a su propio ritmo, por lo que la variacion menor en el ritmo no es un problema. También puede incluir o

omitir actividades marcadas como opcional, e incluso dejar que los estudiantes trabajen por delante en capitulos posteriores.

Después de clases

¢ Hay pruebas o tareas?

Cada capitulo incluye uno o mas Preguntas de reflexion disefiado para que los estudiantes aplican su

habilidades y conocimientos para una tarea mas sofisticada y escritura intensiva. Puede encontrar

Folletos, hojas de trabajo adicionales y rubricas partir de la pagina 92.
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Lista de Verificacion

Lista de Verificacion

D Identificar el foco de su leccion
Robética se pueden utilizar para ensefiar a un montén de normas. Este programa esta disefiado para introducir a los estudiantes
a cémo programar, una parte importante de la roboética, pero no la Gnica cosa que se puede ensefiar a través de la robética. Por

favor, lea las paginas 5 - 12 de esta guia para obtener mas informacion.

|:| Configurar las estaciones de trabajo del estudiante

Consulte la pagina 13, el programa de instalacion de estacién de trabajo.

|:| (Recomendado) construir la base de conduccién para cada robot
Dado que los mecanismos no son el foco de este modulo, antes de la construccion del robot basica para sus estudiantes
pueden guardar varias semanas de tiempo de clase y les permite comenzar a trabajar de inmediato en el Dia 1. Los

planes se pueden encontrar en la pagina Unidad recta movil 23 .

D Familiarizarse con las lecciones
Consulte la pagina 7 para familiarizarse con el flujo leccién. El disefio general de la Introduccion a la
Programacion del plan de estudios EV3 se encuentra en la pagina 14. Revise el primer par de lecciones a partir

de pasar directamente en la pagina de la pagina 21.

|:| Determinar el ritmo general para el médulo
Identificar las fechas claves que le gustaria tener cada proyecto debido por; hacer que estos claro a los estudiantes en sus

hojas de programa de estudios o de asignacion.

|:| Comentario Big Ideas y Computacional Pensamiento

Consulte las paginas 18 y 19.

|:| Revisar e imprimir las preguntas de reflexion para cada capitulo

Capitulo preguntas de revisién, guias de respuesta, y rdbricas comienzan en la pagina 92.

Nota: Las preguntas de reflexion se pueden utilizar como preguntas para la discusion de clase, dado como tarea, o como un concurso.
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Lista de Verificacion

Cual es el Introduccion a la programacion EV3 plan de estudios?

10 proyectos y un desafio de programacion Capstone

La Introduccion a la programacion EV3 Curriculum es un médulo de programa de estudios disefiado para ensefiar a la I6gica de
programacion del ordenador central y las habilidades de razonamiento utilizando un contexto de ingenieria robética. Contiene una
secuencia de 10 proyectos (mas un reto de culminacién) organizados en torno a la robdtica y conceptos fundamentales de

programacion.

Cada proyecto comprende un auto-contenida unidad de instruccion en la secuencia, y ofrece a los
estudiantes:

Una introduccion a un robot en el mundo real y el contexto en el que opera
Un reto que las caras de robot
Una version LEGO escala del problema para que los estudiantes resuelven con sus robots

Paso a paso guiada instruccion de video que introduce los conceptos clave de la leccién (por ejemplo, bucles) mediante la

creacién de programas sencillos que el progreso hacia la tarea desafio

Una funcién de preguntas que dar a los estudiantes una retroalimentacién instantanea sobre si se entendian paso

correctamente, para ayudar en la reflexiéon y la auto-estimulacion

Semi-guiada “Try It!” Actividades de exploracion que exponen usos adicionales para y variantes en cada

comportamiento

-Semiabierto Mini-Desafios que piden a los estudiantes a usar la habilidad que han aprendido a resolver

simplemente una parte pequefa relevante del desafio final

El desafio Unidad basado en el problema del robot original, para los estudiantes de resolver en equipos como

un ejercicio y la demostracién de su dominio del concepto

Adicional Preguntas de reflexion que se encuentra en la parte posterior de esta Guia del Profesor le permiten evaluar la
profundidad de la comprension de los estudiantes, mientras que desafia a aplicar su aprendizaje a una resolucién de problemas

y la escritura de tareas de orden superior.

Introdtd{6n A Heh S A A BBRUKP S S6A MU e IrFRE deAeiR Robbtica

o el Grupo LEGO no patrocina, avala, ni admite este producto




€& Introduction to Programming

LEGO® MINDSTORMS"® EV3

Lista de Verificacion

¢ Por qué usar la Introduccion

Programacion EV3 plan de estudios?

Introduccion a la Programacion proporciona una secuencia estructurada de las actividades de programacién en contextos
basados en proyectos del mundo real. Los proyectos estan disefiados para que los estudiantes piensen acerca de los

patrones y la estructura de la robdtica no sélo, sino también la programacion y resolucién de problemas en general.

Al final del programa, los estudiantes deben ser mejores pensadores, no solo los codificadores.

¢ Cuales son los objetivos de aprendizaje de la Infroduccion a

la programacion EV3 plan de estudios?

> conceptos basicos de la programacion
+ comandos
*  Las secuencias de comandos
> conceptos intermedios de programacion
. Programa Modelo de Flujo
. Sencilla (esperar) comportamientos de sensores
i Las estructuras de toma de decisiones
*  bucles
. interruptores
> practicas de ingenieria
. la construccion de soluciones a los problemas del mundo real
. las estrategias de resolucién de problemas

. Trabajo en equipo

¢ Cuando debo usar la Infroduccion a la Programacion
Curriculum EV3 con mi clase?

Introduccion a la Programacién del EV3 es muy adecuado para su uso en el comienzo de una clase de robética, ya que
permitira a los estudiantes a participar de inmediato y comenzar la programacién nucleo del edificio y las habilidades de
resolucion de problemas antes de emprender proyectos de tipo abierto mas ambiciosas adelante en el curso. Este médulo

curricular debe tomar aproximadamente 6 semanas.
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Lista de Verificacion

¢ Como uso la Infroduccion a la Programacion
Curriculum EV3 en mi clase?

Introduccion a la Programacion esta disefiado para la auto-estimulacion en pequefios grupos, preferiblemente pares.

Cada pareja de estudiantes deben trabajar juntos en un ordenador, con un robot EV3.

tareas del plan de estudios estan disefiados para involucrar a algunos - pero no muy abundante - la consideracién

mecanica, de modo que manos a la tareas de disefio pueden permanecer sin ser auténtica logisticamente dificil.

Soluciones no requieren partes superiores a los incluidos en el conjunto de 45544 EV3 Core, por lo que es suficiente
para dejar a cada equipo con un kit (aunque el acceso a partes adicionales puede permitir al estudiante construir

soluciones mas creativas a los problemas).
Un plan tipico para una introduccion al capitulo de programacion es:

1. Ver el video de introduccién como una clase, o en grupos individuales, a continuacion, revise la tarea reto para la

unidad

. En un grupo, identificar y sefalar capacidades clave debe desarrollar el robot, y los problemas que deben ser resueltos en

revistas de ingenieria o en los registros individuales de la clase (por ejemplo, en el papel pegajoso publicado en las paredes)

2. Groups proceed through the video trainer materials at their own pace, following the video instruction
directly, and constructing solutions to the Try It! and Mini- Challenge steps as they go

3. Each group constructs its own solution to the Unit Challenge

»  Groups may be asked to document their solutions in journals or logs, and especially to explain
how they overcame the key problems identified at the start of the unit

4. Assign the Reflective Question for the chapter

»  Students answer the Reflection Question for the chapter individually, as an in- class or homework
assignment

» Reflection Questions for each chapter can be found in the Reproducibles section of this
Teacher’s Guide
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Lista de Verificacion

¢ Qué temas se tratan en cada unidad?

Nombre de la unidad Temas principales

1. pasar directamente Motores, secuencias de comandos, en Configuracion de
blogueo, descarga y ejecucion de los programas, mover el

bloque de direccion

2. Pasando Torneado, Tipos de vueltas, Mover Mover Direccion vs

tanque del bloque

3. Mover Hasta téCti| Sensores, bloque Esperar, sensor de contacto, se movié hasta

Comportamientos

4. Mueva Hasta Cerca El sensor ultrasénico, Umbrales

5. Encienda para angulo El sensor de giro, Compensacion de Error de sensor
6. Mover hasta que el color sensor de color

7. Loops Bucles, los patrones de comportamiento

8. Interruptores Interruptores, Razonamiento condicional

9. Interruptor-Loops Obstaculo comportamiento de deteccion, Decisiones

repetidas Pattern

10. seguidor de linea (Mini-Unidad) Siguiendo la linea (a decisiones repetido patrén de
conducta)
11. Final Challenge Aplicacion acumulativa de habilidades y

conocimientos
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¢ Cudles son las grandes ideas que se ensenan en la Introduccion

a la Programacion EV3 plan de estudjos?

Basics

(Y Getting Started () Big Ideas p | Usinatre

software

La robética puede ser algo que ensefiar con, asi como algo que ensefias acerca de. Introduccion a la Programacion utiliza robots,
y cubre el contenido de la robética, pero en Ultima instancia tiene por objeto dar a los estudiantes la experiencia y el acceso a un

conjunto mucho mas amplio de habilidades y perspectivas llamado pensamiento computacional.

Idea # 1: La programacion es preciso

Si quieres un robot para hacer algo, es necesario comunicar esa idea con precision matematica
y logica, o que no va a ser bastante lo que pretende.

Idea # 2: Sensores, programas y acciones

Datos de los sensores da una informacion robot sobre su entorno. Un programa utiliza esos datos para
tomar decisiones, y el robot Actua en esas decisiones. Datos subyace en el nucleo de todo el proceso.

Idea # 3: Sentido de Sistemas

Para entender la forma en que algo funciona, construir un “modelo” mental de ello en la cabeza que capta las
caracteristicas y reglas del sistema importantes. Esto ayuda a encontrar el sentido de la misma, y también le da una

herramienta para “jugar” (similares) nuevos escenarios en su cabeza para predecir lo que sucederia.

Idea # 4: Break Down problemas y crear soluciones

Para resolver un problema dificil, intenta dividirla en problemas mas pequefios. Entonces, resolver los problemas
mas pequefos, construyendo hacia una solucién al gran problema.

Idea # 5: Pensamiento Computacional Se aplica en todas partes

Estas habilidades - claridad y légica matematica, a partir de datos, los sistemas de pensamiento con los modelos mentales

y resolucion de problemas - no son sélo para la robética. Son clave para resolver muchos problemas en el mundo.

Un video de introduccion a estos temas se puede encontrar en el bloque “grandes ideas” de la seccién de Fundamentos

del producto.
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¢ Qué requisitos debe la Introduccion a la direccion de

Programacion Curricular EV37?

Matematicas practicas basicas comunes

Habilidades de los educadores de matematicas en todos los niveles deben tratar de desarrollar en sus estudiantes

Estandar (CCSS.Math.Practice)

Introduccién a la Programacion del EV3

MP1 Dar sentido a los problemas y perseverar en resolverlos

Los capitulos se basan en todo resolver problemas del robot en el mundo
real; los estudiantes deben tener sentido de los problemas de informar a

sus soluciones

MP2 Razén abstracta y cuantitativa

La programacion requiere estudiantes para razonar acerca de las magnitudes
fisicas en el mundo para planificar una solucion, a continuacion, calcular o

estimar que para el robot

MP4 Modelo con las matematicas

Muchos procesos, incluyendo el proceso de programacion en
si, deben ser modeladas de forma sistematica en los dos

niveles explicitos e implicitos

MP6 Atencion a la precision

Robots requieren entrada preciso (y preciso), o su accion de salida

seran correspondientemente descuidado

MP7 Buscar y hacer uso de la estructura

La comprension de la estructura del entorno fisico, los
componentes interrelacionados del hardware y el software del
robot, y los comandos dentro de un programa son vitales para
soluciones de éxito

MP8 Buscar y expresar la regularidad en el razonamiento repetido

Cualquier solucion programado para una clase de problemas se basa en
el reconocimiento de que el programador y la explotacion de los patrones|
importantes en la estructura del problema. También hay un énfasis a
través del modulo de reconocimiento de patrones programatica comun,
asi como los patrones dentro de una solucion que invitan al uso de

bucles.

Comun contenido basico Matematicas

Estandar (CCSS.Math.Content)

Introduccién a la Programacion del EV3

6.RP.A.1 Comprender el concepto de un lenguaje de relacién y la
relaciéon de uso para describir una relacion de proporcién entre

dos cantidades

Los estudiantes usan el lenguaje para describir la relacién y hacer
uso de la relacién entre las cantidades tales como ruedas
rotaciones y la distancia recorrida

6.RP.A.2 Comprender el concepto de una tasa unitaria a / b asociado
con una relacion A:! B con b =0, y la tasa de uso del lenguaje en el

contexto de una relacién de proporcion

La relacion entre la rueda rotaciones y la distancia recorrida es una
tasa, entendido habitualmente a través de un tipo de unidad, tales

como “# cm por rotacion”.

6.RA3 Utilice relacion y la tasa de razonamiento para resolver

problemas del mundo real y matematicos

Los estudiantes estan obligados a aplicar razones y tasas cuando

construyen sus ejemplos de prototipos de sus robots en el mundo real.

7.RP.A.3 Usar relaciones proporcionales para resolver los problemas de relacion

y el porcentaje de varios pasos.

Las comparaciones entre los tipos de cantidades derivadas son comunes

durante las tareas de navegacion del robot.

Inglés central de Artes del lenguaje comun

Introdtd{6n A Heh S A A BBRUKP S S6A MU e IrFRE deAeiR Robbtica

o el Grupo LEGO no patrocina, avala, ni admite este producto




€& Introduction to Programming

LEGO® MINDSTORMS"® EV3

¢ Qué requisitos debe la Infroduccion a la direccion de

Programacion Curricular EV3? (continuado)

Estandar (CCSS.ELA-Alfabetizacion)

Introduccion a la Programacién del EV3

WHST.6-8.1 Escribir argumentos se centraron en el contenido
especifico de la disciplina.

[Ver también: WHST.6-8.1.a a WHST.6-8.1.€]

Preguntas para la reflexion piden a los estudiantes para analizar, evaluar
y sintetizar los argumentos en respuesta a la robética y los problemas de

programacion

WHST.6-8.4 Producir una escritura clara y coherente en el que el
desarrollo, la organizacién y el estilo son apropiados para la tarea,
el propésito y la audiencia.

Pregunta de reflexion tareas incluyen criticas a componer
técnicas, recomendaciones técnicas y sintesis creativa.

Siguiente Generacion de Estandares de Ciencias (NGSS)

Estandar

Introduccién a la Programacion del EV3

MS-ETS1-2. Evaluar soluciones de la competencia de disefio
mediante un proceso sistematico para determinar lo bien que
cumplen con los criterios y las restricciones del problema.

Resolver los retos requiere que los estudiantes para crear y evaluar
tanto los disefios de hardware y software de acuerdo con los criterios de
puntuacién de escenarios. Algunas preguntas de reflexién requieren que
los estudiantes para hacer recomendaciones entre las alternativas que

compiten sobre la base de criterios que definen.

MS-ETS1-4. Desarrollar un modelo para generar datos para pruebas
iterativo y la modificacion de un objeto, herramienta o proceso
propuesto de tal manera que un disefio 6ptimo se puede lograr.

Al resolver los retos mas dificiles y complejos, los estudiantes son
guiados hacia los procesos de prueba y refinamiento iterativo. Los
estudiantes deben optimizar los parametros y el disefio del

programa.

HS-ETS1-2. Disefiar una solucion a un problema del mundo real
compleja por lo descomponen en problemas mas pequefios y mas

manejables que pueden ser resueltos a través de la ingenieria.

Problema metodologia Despejando retos dirige a los estudiantes para
descomponer los problemas grandes en otros mas pequefios que tienen
solucion, y construir soluciones en consecuencia; retos dan oportunidades a
los estudiantes a la practica, cada uno de los cuales se basan en un robot

en el mundo real

HS-ETS1-3. Evaluar una solucién a un problema del mundo real
compleja basada en criterios priorizados y las compensaciones que
dan cuenta de una serie de limitaciones, incluyendo el costo,
seguridad, fiabilidad y estética, asi como los posibles impactos
sociales, culturales y ambientales.

Algunas preguntas de reflexion requieren que los estudiantes para hacer
recomendaciones acerca de las politicas del mundo real (por ejemplo,
requieren sensores en los automdviles) basados en el impacto de esa

decision
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€& Introduction to Programming

LEGO® MINDSTORMS"® EV3

¢ Qué requisitos debe la Infroduccion a la direccion de

Programacion Curricular EV3? (continuado)

Marco de Principios de Ciencias de la Computaciéon (CSP)

Objetivo de aprendizaje

Introduccién a la Programacion del EV3

1.1.1 Uso de herramientas y técnicas de computacién para crear
artefactos. [P2]

actividades reto resultan en la creaciéon de una solucién
(simple) algoritmica y un programa de acompafamiento
que lo implementa.

1.1.2 colaborar en la creacion de artefactos
computacionales. [P6]

Los estudiantes trabajan en equipos para realizar las tareas.

1.1.3 Analizar artefactos computacionales. [P4]

Los estudiantes realizan la depuracién en su propio cédigo, asi como
analizar y evaluar el codigo de otras personas y el codigo en las

preguntas de reflexion sugirieron.

1.3.1 Uso de programacién como herramienta creativa. [P2]

Los estudiantes usan la programacion para resolver los retos modelo basado en

los desafios que enfrentan los robots reales.

2.2.1 Desarrollar una abstraccion. [P2]

Los robots se retnen informacion sobre el mundo a través de sensores,
que a su vez las cualidades fisicas del mundo en abstracciones
digitales. Los estudiantes deben entender y trabajar con estos datos

para desarrollar luego implementar sus algoritmos de solucion.

2.3.1 Usar modelos y simulaciones para subir y responder a las
preguntas. [P3]

Los estudiantes construyen y utilizan un modelo de “flujo del programa”
de la programacion propia de entender como el robot utiliza los datos

para tomar decisiones y controlar el flujo de sus propios comandos.

4.1.1 Desarrollar un algoritmo disefiado para ser implementado

para funcionar en un ordenador. [P2]

Los estudiantes desarrollan algoritmos de solucién a cada desafio y
un problema mini-desafio antes de implementarlos como cédigo.
Preguntas de reflexion también piden a los estudiantes para evaluar

algoritmos expresados como pseudocédigo.

4.2.1 expresan un algoritmo en un lenguaje. [P5]

Los estudiantes desarrollan codigo para roboética desafios en el

lenguaje de programacién EV3.

5.1.1 Explicar cémo los programas implementan
algoritmos. [P3]

Los estudiantes deben comunicar ideas de solucion dentro de los grupos y
como parte de la discusion en clase, asi como en las preguntas de

reflexion.

5.3.1 Evaluar un programa de correccion. [P4]

Los estudiantes de prueba y depurar su propio cédigo, y evaluar a

los demas en las preguntas de reflexién.

5.3.2 Desarrollar un programa correcto. [P2]

soluciones a los desafios programados deben trabajar.

5.3.3 colaborar para resolver un problema utilizando la
programacion. [P6]

Los estudiantes desarrollan soluciones en equipos.

5.4.1 Emplear los conceptos matematicos y l6gicos
apropiados en la programacion. [P1]

Relaciones como “distancia por vuelta de rueda” son importantes
para hacer soluciones de trabajo.

7.4.1 Conectar la informatica dentro de contextos econémicos,

sociales y culturales. [P1]

Preguntas para la reflexion piden a los estudiantes para hacer
recomendaciones de evaluacion basado en los impactos de las

soluciones robodticas en contexto.
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€& Introduction to Programming

LEGO® MINDSTORMS"® EV3

¢ Cudl es la mejor configuracion para estaciones de trabajo de los estudiantes?

Lo ideal seria que cada pareja de estudiantes trabajaran juntos en un ordenador, con un robot EV3. Configurar cada estacion de

trabajo con:

* LEGOe MINDSTORMS Software de programaciéon Educacion EV3 instalado desde su DVD

*  Versién educacion requerida *

*  Acceso al Introduccion a la Programacion de LEGOe MINDSTORMS: EV3

software de plan de estudios
. Esto puede ser instalado de forma local o en un servidor de red local a través de DVD

. Esto también se puede acceder de forma remota a través de Internet, si la infraestructura y las politicas

de la red de la escuela permiten
* Dos pares de auriculares con divisores de auriculares
e Un par para cada estudiante

¢ Evitar el uso de altavoces, ya que varias estaciones de trabajo en la misma aula van a generar
demasiado ruido superpuesta

*  Uno 45544 LEGO MINDSTORMS » Conjunto de educacién

¢, Cuales son los requisitos del sistema para la Introduccion a
la programacion EV3 plan de estudios?
LEGO . MINDSTORMS s Educacién EV3 software de programacién: vea el embalaje
Introduccién a la programacion EV3 Curriculum
*  navegador compatible con HTML 5 (Firefox, Chrome, Internet Explorer 10)

* Tabletas (iPad, Android, Windows) con navegadores HTML5 deben funcionar tan bien, si el plan de
estudios a través de Internet

* Las versiones comerciales del conjunto EV3 no incluyen el sensor de giro o soporte de software para que por defecto
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€& Introduction to Programming

LEGO® MINDSTORMS"® EV3

¢ Cual es la disposicion general de la Introduccion a la

programacion EV3 plan de estudios?

£ Introduction to Programming

LEGO* MINDSTORMS® EV3

Basics
Y (h cenng stanes () =i ceas p Usnore
| sobwwe |
1 2any 13 as
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Fr—n | =
b T 1 Moving Straight 2 Tuning
145 priEgs e E 0|
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e (| EE

Final Challenge

W Rescures ]|
> e £ Chites : |
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Introduccion a la Programaciéon de LEGOe
MINDSTORMS » EV3

Este es el menu principal. Haga clic en cualquier seccién para abrir el
primer paso, o haga clic en un nimero de pagina para ir directamente a la

pagina.

Bases Unidad

Empezando: Configurar el robot y aprender sobre su
funcionamiento y mantenimiento basico

Grandes ideas: Cinco grandes ideas que seran

importantes a lo largo del curso

Uso del software: los patrones de uso general en el
software de programacion EV3

Unidad de comportamientos

Movimiento: Utilizar comandos secuenciales para hacer que el

robot se mueva y gire

sensores: Utilizar sensores para detener el robot en diferentes

situaciones

decisiones: Utilizar bucles y conmutadores para controlar el

programa con decisiones mas inteligentes

Unidad desafio final

Combinar las técnicas de las unidades anteriores para hacer frente

a un desafio mas complejo
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(M Getting Started
1]12]3]4

Basico - Introduccion

Conceptos basicos> Introduccion Capitulo

La porcién de introduccion ha sido disefiado para obtener un nuevo usuario hasta EV3 y correr lo mas rapido posible. Los
instructores deben seguir, junto con todos los pasos, pero las dos primeras paginas del capitulo podrian ser considerados

opcionales para los estudiantes.
Conceptos clave: EV3 operacion y mantenimiento, requisitos de la bateria, el firmware

*~  Los primeros pasos 1: Baterias

Paseos por las opciones y procedimientos para la alimentacion de la EV3

»  Primeros pasos 2: Firmware
Introduce el concepto de firmware y paseos por el proceso de actualizacion del EV3 a la ultima
version

» Introduccién 3: Puertos
Identifica y describe las funciones de los distintos puertos de la EV3

~ Para comenzar 4: Menus
Paseos por y explica las principales areas y funciones disponibles a través de los EV3 de los menus en
pantalla

consejos:

> Iratravés de la instalacion de la bateria y el firmware antes de usar los robots con los estudiantes. Es posible que

desee a los estudiantes ver estos videos, asi como para la familiaridad, si surgen problemas.

> Los Puertos (3°) y, especialmente, Menus (4°) videos son muy Utiles para los estudiantes.

Edicion del profesor Nota: notas de este capitulo se sefialan los elementos estructurales comunes tales como verifique su comprension
Preguntas. En secciones posteriores, notas comunes serdan omitidos, ya que son los mismos en todo el producto.
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(N Getting Started

Basico - Introduccion

o

Getting Started 1 : Batteries

‘Check Your Understanding:

1. Wihkch of the fallowing CANNGT be used for praviding power he EVIT
1) &A4 batturies

1) & paA batenes.
1) BV Rechargabie DG Batery

{:‘ The EV3 accepts any of the sources istod above

x|

Topics Coversd
@ B

Getting Started 2 : Downloading Firmware

Check Your Understanding:

"1, whnat ts Farmware?

Topice Coversd
@ Downica: Frmware

1) e EV3 Programmening Software
1) The frrmwica can criy b updated at th tctory

3. Wiars in tha softwara Is the option to Sowrlcad frmware?
) 1n e Tooss Meres, under Firmmere poats

O O the main men, &3 8 bution marked "Dawnicad Farewars™
1) 1n 0 EVI's on seroon menus undos “Firmmwaro Took™

1) 1n 0 losson pages.

L ENaZ

1) Aspecial e £ you wiie
1) A special ypur of softwars used by law srms
1) The paris.of e rbat that are not Sexiie
1) The physicat appearance of the wbat
a ¥
0 m F pp for moba phonos
O m LEGD aa softwares

Los primeros pasos 1: Baterias

Este paso le guiara por el proceso de carga e instalar
el paquete de pilas recargables en el EV3.

baterias de video

le guia a través del proceso de carga y la instalacion
de la bateria. Siga junto con el video, ya que cubre
cada paso!

Verifique su comprension Prequnitas

Estas preguntas estan disefiadas para comprobar rapidamente
la comprension de los temas tratados en el video.
Responderlas antes de continuar.

Primeros pasos 2: Descarga de
firmware

Este paso se explica la idea detras de firmware, y le guia
a través del proceso de carga del firmware en el robot.

firmware video

le guia a través del proceso de carga del firmware en
el robot. Siga junto con el video, ya que cubre cada
paso!

Verifique su comprension Prequnitas

Estas preguntas estan disefiadas para comprobar rapidamente
la comprension de los temas tratados en el video.
Responderlas antes de continuar.

Las partes inferiores de las pdaginas a veces ser omitidas de la Guia del
Maestro si no contienen notas importantes. Ese es el caso aqur - la
siguiente pagina de la guia ira directamente a la tercera video de

introduccion. dieciséis
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(N Getting Started

Basico - Introduccion

g O cotingstansa Jorev e

8o

Getting Started 3 : Ports

Check Your Understanding:

1. Motor (autput) perta are identified using ____.
1) tumbers 1,2, 3, and 4

1) Loters A B,C ond D
1) Humersfs |, 1, 1, and IV

1) US3 and PC Forts

* 2. Sensor (Input) ports are IdertiBed using ____.
1) Humbers 1,2, ang 4

D) Leters A B, and 0
0 Mumerais | (1, 11l and IV

1) us3 and PC Fots

28 e

Topics Covered
@ Pot

Introduccion 3: Puertos

Este paso proporciona una vision general de los puertos en el
ladrillo EV3.

r puertos de video

Identifica y explica la funcion de cada puerto en el
ladrillo EV3.

Verifique su comprension Prequnitas

Getting Started : Menus

Check Your Understanding:

© 1, Bow do you turn on the EVI?
1) Press the Back buton and bkt & for 5 seconds

1) Press and hoid e Laft and Right buttons for § secords
1) Prasss s hokd bt the Conter buton and Back button

1) Press tha Gener bution

"7 2 Wow do you tun offthe EV3 property?
1) Remove i rechanabie Li-on batery pack

O Press and hold B Left and Right butions for & seconds.

Topice Coversd
@ Mo

Estas preguntas estan disefiadas para comprobar rapidamente
la comprension de los temas tratados en el video.

Responderlas antes de continuar.

Para comenzar 4: Menus

Este paso se explican las convenciones de interfaz generales y
recorre las principales areas de la interfaz del menu EV3 sobre

ladrillo.

menus de video

) Pross i unti s 3 box sppoars, fhen
butian

o Insart the Stut Dewn USE adaptar inko the UEE port on the side of the EV3

chack with the Center

Muestra cémo utilizar las EV3 menus en pantalla para controlar

la configuracion del robot, ejecutar programas, y mas.

Verifique su comprension Prequntas

Estas preguntas estan disefiadas para comprobar rapidamente
la comprension de los temas tratados en el video.

Responderlas antes de continuar.
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} | Q Big Ideas ]

12 345

..g.|; 0D Bigigeas e
B

Big Ideas 1 :

Check Your Understanding:

1. What doms the video mean by, Pregramring in Precise™?
Qv 2 wart

1) ous noeel to ot tha rabot procisasy what fo do, o & might nof ba wha you wantad

1) 1t yeowa o ot by e comimancts eacily A5 showm, Ihe program wl crash

(o] YOU Want even f ou g it

© 2 What do Sensors do for a rabot?
13 Provic pawer to onberd wiectroncs

153 Croste o physcal ofect Mo berning o wheel
1) Processes data and makes dscisons

Ot‘m 1 datn on its posibon and sumondngs.

* 3, What does a robot's Program do?
1) Puovice power o onboard siecironics

1) Creatn o physical efect Bos turning o wheel
1) Procoss dats snd make docsons

1) G t et on it positen and suraundings

Fundamentos - Grandes ldeas

‘JJ_W et l

Topics Covered

@ Keadz Somos,
Pragrame, Actiang

| e —
g D emisess | fow e p
il =

Big Ideas 2 :

Check Your Understanding:

" 1. What kind of Model Ia the video talking aboit?
100 A"mental modal - 0 systematic undorstandng of the way something works

10) & design for a LEGO robot “mada
1) Ay “madar version of the raal robot

1) A moner who aposars n professionsl photography

L2 cvantage of 8 “model”.

@ Mea 3 Mk S o
Syster

1) ou can eem a ‘modef” tastor than memornizing avery ngio fact
103 You can raason abeut now stustions, sven ones you havan' soon bator

1) Mocdas maks Bungs maka sanse

=y

Grandes Ideas 1y 2

Grandes Ildeas 1 y 2 Video

dos conceptos:

Idea # 1: La programacion es preciso
Si quieres un robot para hacer algo, es necesario comunicar esa
idea con precision matematica y logica, 0 que no va a ser bastante

i/ideo. Rese[fon%erlas antes de continuar. Este video introduce
0 que pretende

Idea # 2: Sensores, programas y acciones

Datos de los sensores da una informacion robot sobre su entorno.
Hipigerasaread finpasasaiades patenRmaatridsienas, y el robot
Actua en esas decisiones. Datos subyace en el nucleo de todo el
proceso de

Verifique su comprension Prequntas

Estas preguntas estan disefiadas para comprobar

La idea central 3

Idea 3 Video
Este video presenta:

Idea # 3: Sentido de Sistemas

Para entender la forma en que algo funciona, construir un “modelo” mental
de ello en la cabeza que capta las caracteristicas y reglas del sistema
importantes. Esto ayuda a encontrar el sentido de la misma, y también le da
una herramienta para “jugar” (similares) nuevos escenarios en su cabeza

para predecir lo que sucederia

Verifigue su comprension Prequntas

Estas preguntas estan disefiadas para comprobar rapidamente
la comprension de los temas tratados en el video.

Responderlas antes de continuar.
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] () Getting Started

} | Q Big Ideas ]

Fundamentos - Grandes ldeas

12 345

RN s L e By
o =

Big Ideas 3 :

Check Your Understanding:

1. What dos the vides rean by, “Break down problems™?
1) Spitt up  big protiem o smaee ones tha arn paser 1o 5oy
I3 Saive tho protiom st seca
1) v up hacauiss 13 big probiem fs 1 hard

1) Technical afcuties wn he mbot

2. Wt does th videss mean by, “Bul up Sedutions™?
1) Buid o futy

1) Thebest peotlom ot
1) Butld your rabot starting wih £ whea's and working joue wary upward

1) Accumitate a b of chemical compounds

" 3. Which of the foliowing Is NOT trus abeut Computational Thinking?
100 s applicatshs orstside of compuler progananing

1) Hinchudos o daa of using models to understand systems.
1) s usod in robetics

150 1 tntncs oy 1 e peocess of wrbng codde fo 4 program

ORI EE 12 CAmege MEson FOLOICE ACRINTTY AA TN resaned

Topics Covered
Protiems and Buld Up
Sohnens

@ Mea#5 Computatona
Thinving Appies
Everywhon

Grandes Ideas 4y 5

J- Grandes Ideas 4 y 5 de video

dos conceptos:

Idea # 4: Break Down problemas y crear soluciones

Para resolver un problema dificil, intenta dividirla en problemas mas
pequefios. Entonces, resolver los problemas mas pequefios, construyendo

bt URe spbisiizTiabgrategrdelematinuar. Este video introduce

Idea # 5: Pensamiento Computacional Se aplica en todas partes

Estas habilidades - claridad y légica matematica, a partir de datos, los sistemas

AFpReARASHRN 1 eoMpPenaisiogdneRiatan Y eRalHEIGS €A Roblemas - no son

s6lo para la robética. Son clave para resolver muchos problemas en el mundo.

Verifique su comprension Prequntas

Estas preguntas estan disefiadas para comprobar
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} (D Getting Started } Q Big Ideas [ > Using the COHCGptOS basicos: Uso del

1123 4 123 45 *Fifidamentos - Grandes Ideas

software EV3

R T— ;a—ej - (18

Getting Started : How to use the Software

g0
Ecucation £V Software:

Check Your Understanding:

'r.-'i 1
1) The BV sat

100 10 the Evrs nmware s
K00 1 ey et vl et e with the £ et

123 i the Fiobot Educsior secson of e £V3 Educaton Frogramening Scétware

" 2, Most project e wil contain:
I3 e 16,000 ffarent peograms in 16 eferent langusges.
1 Ot Preject fies.
1) i singhe pragpam, eabed Progrerm
3 oot mes

3, Wiich of the foliowing Nt the robot?
) usk e

) Ethemet cebie
13 1R connaction

1) Power cacs

" 4. On the picture balow, chck the butian that loads e program ot the robot but doss not immediataly un
it

B Which of the ing will arcund &

Uso del software

J- Utilizando el software de video EV3

»  Cbmo abrir el Software

" Encontrar instrucciones de construccién

» A partir de programacién

utilizar el software EV3

*  Como vincular bloques

»  Ajustes del modo

> Configuracion de bloques

> AhorEo . . . - .
continuar. Este video ofrece consejos de introducciéon y truco de como
»  Cbmo ejecutar el Programa

»  Navegando con el Programa sobre el EV3

~  Desplazamiento en la interfaz de software

comprension de los temas tratados en el video. Responderlas antes de
» Al comentar su codigo

10 Scromows oo w sides of Ui scress
GZMWM the top-nght comes of e Wi
1) Aarow ey on the yboaed

1) Aot the atovs

E ¢ pragrae
© starthpiog o ——

OWN comment 1o 1o crisste & ormment Box. Ten Bype in i box 10630 & Comrment

0 Right-chx a box aned Sebect Add Gominerd

1) The £ softwaie dos nct suppese adding comments

o g LTI G rayp etk Hbbes ALadie A gt fesmrved

Verifique su comprension Pregunias

Estas preguntas estan disefiadas para comprobar rapidamente la
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T 24 |5 C

|

Movida> Moving Capitulo recta

En moviendo en linea recta, los estudiantes programar el robot para mover hacia adelante y luego explorar las variaciones tales

como mover para diferentes distancias o a diferentes velocidades.

Conceptos clave: La escritura y la ejecucion de programas, Mover bloqueo de direccién, las rotaciones y la distancia, comandos

secuenciales

Moviendo en linea recta 1: Introduccién a la Sensabot
Introduce el robot en el mundo real (Sensabot), y el reto que el modelo de (Sensabot Challenge)

Moviendo en linea recta 2: Robot Config

Contiene instrucciones de construccion y configuracién para el resto del capitulo

Moviendo en linea recta 3: direccion Forward

Introduce el movimiento bloqueo de direccion y programar el movimiento hacia adelante

Moviendo en linea recta 4: Brazo
Introduce el bloque del motor mediano y programar el brazo se mueva

Mover recto 5: Examen
Explica soluciones de muestra a los mini-retos de este capitulo

El Moving Desafio recta
Requiere que los estudiantes para hacer que el robot se mueva a 3 lineas marcadas mediante el control de la distancia de cada

movimiento

consejos:

>  Recuerde que cada capitulo se basa en torno al tema y los desafios del robot en el mundo real. Utilizar estos
entornos contextuales para ayudar a las discusiones de tierra y los procesos de toma de decisiones (por ejemplo,
“¢ Cree usted que adivinar para encontrar la distancia correcta seria apropiado, ya que Sensabot necesita para
realizar esta tarea de forma fiable en el mundo real?”). [NGSS: MS-ETS1, CCSS.Math.Practice.MP1]

> Ladistancia de un robot se mueve es (circunferencia de la rueda * giros de rueda). Esto se debe a que el
giro de las ruedas del robot son los que impulsan a lo largo del suelo. [CCSS.Math.Practice.MP4,
CCSS.Math.Content.7.RP.A.2]

Edicion del profesor Nota: notas de este capitulo se sefialan los elementos estructurales comunes tales como verifique su comprension

Preguntas. En secciones posteriores, notas comunes seran omitidos, ya que son los mismos en todo el producto.



m 1. Moving Straight

Movimiento - Straight

Check Your Understanding:

@

(@&

1, Why tacillties ofter?
1 Froquort nepockons koops fackbios safo

© Preblanms

Moviendo en linea recta 1: Introduccion

Este médulo presenta el robot del mundo real
Sensabot que el reto se basa en el capitulo.

Sensabot video

© Industnal FCkbes require MSEEXhons by law
© Al of the above

Q 2. imat is

© Sensabot can mspect much fastsr
) Sensabot can enter hazard arsas.

1 Seneabot has wheek instead of lags.
0 There i3 no big adventngs

Introduce el robot en el mundo real y resume el desafio
capitulo. Los estudiantes deben ver el video antes de
comenzar a trabajar en el capitulo.

Verifique su comprension Prequntas

Estas preguntas estan disefiadas para comprobar rapidamente la
comprension de los temas tratados en el video. Los estudiantes

deben responder antes de seguir adelante.

Estos por lo general corresponden a Recordar y comprension de las
tareas en la taxonomia de Bloom. el enriquecimiento de mas alto nivel y
la evaluacion seran manejados por Try It! articulos de exploracion y

actividades Mini reto en pasos posteriores.
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1 1. Moving Straight

g e

Moving Straight 2 : Robot Config

Rebot base Configuration

chapter as wel for e fnal chalenge.

EV3 DRIVING BASE WITH ARM*

“NCTUAL DEBGH MAY VARY

Movimiento - Straight

EDUCATION MODEL WITH ARM
FLEASE MEPEM 1D THE ELILDIG INSTRUCTIONS
‘CONTAMED: Pi Bt E43.

Check Your Understanding:

"4, Whnat doss the ot do whes the progras fs nn?
1) Move forwaed untd s whests have umed 1 rotabon

1) Mova forwasd urt s wicols bevo turmed 3 rotabons.

1) tove backwart

) Tumiothe ket

e
L
. 2 How do you create 2 new program In the EV3 Programming Soffware?
1) Click thv + tab roae the 9 of he seroin
) press

o Ener & name and pless the Go === buton

1) Glick thvs Guick Start busten on the men

G
U3 How da you has bean
1) File > Fun on the EV3 brick

o My Filos > Sofware Files > Run on the EVE brick.

e

Moviendo en linea recta 2:

Configuracién del robot

Las instrucciones de construccién se encuentran en el interior del
software de programacion LEGO. Siga las instrucciones de esta
pagina para verlas. A partir de la version 1.0.1 del software EV3, las
instrucciones no se pueden imprimir, y deben ser vistos en la

pantalla.

Moviendo en linea recta 3:

direccion Forward

Este paso introduce el movimiento bloqueo de direccién, y se acerca a
los estudiantes a través de la programacion de un movimiento hacia

adelante recta.

Paso a Paso video

Paseos estudiantes a través del proceso de puesta en marcha del
software, escribir el programa recta por delante, y ejecutarlo.
Asegurese de que los estudiantes siguen junto con las instrucciones

como se reproduce el video en pausa (segun sea necesario).

Verifique su comprension Prequntas

comprobar rapidamente la comprension de los temas tratados
en el video. Los estudiantes deben responder antes de seguir

adelante.

23



1 1. Moving Straight

Movimiento - Straight

Mini Chellenge

| Mini Challange 1: 50 cm Challenge
Q Frogram your robot 8 travve saactly 50 cml

v 1o the other
50 cm
.
b=
[Gack Show hint 1o add hints heso]

/" Optional Activities mmm

Moviendo en linea recta 3 (continuacion)

Mini-Challenge: 50 cm desafio

Desafia a los estudiantes a hacer que el robot se mueve una distancia

especifica mediante el ajuste de la configuracion de las rotaciones.

Mini-retos piden a los estudiantes para llevar a cabo una tarea que estd muy
estrechamente relacionado con lo que ya han hecho en la parte de video guiada.

Las sugerencias se proporcionan, y pueden ser reveladas (uno a la vez)

haciendo clic en el boton Mostrar sugerencia en la caja debajo de la imagen.

Mini-retos normalmente se alinean con aplicacion de tareas en la taxonomia

de Bloom.

Actividad opcional de corte de las lineas

Did You Notica?

Did ysu notice?
Projects and Programs.

ﬁmmmm Tescher Eitien

'f_"?p@ 1@

Tho top bar s er Prejects, wihe e betiem

s sk

~—

@ Praject Moving Forward
@ progam
-
@ Program 1
=
®)] v
(7

mm:smmmﬁmm;:mm_m
thay nood 1 bo kept fogethor A projoct can also contan
Expenmerts that use the EVI's sanscrs to gather dsta

Actividades por debajo de esta linea son dtiles, pero no es critico para la
realizacion del Desafio. Use estas actividades para ayudar con el ritmo de
clase.

[Opcional] Try It I: freno frente a la costa

Solicita a los estudiantes para tratar de cambiar el ajuste de
frenos en el Bloque de direccion Mover a “costa” y ver qué
pasa.

jIntentalo! actividades de los estudiantes prontas para explorar una caracteristica
adicional o drea de software. El ; Qué ocurre? boton mostrara el resultado que los
estudiantes puedan confirmar sus observaciones. A veces, esta exploracion es
para el enriquecimiento, pero a menudo es importante para el desafio. Utilice el

opcional de corte para identificar cuando una actividad es critica.

[Opcional] ; Sabias ?: Proyectos y Programas

Explica la relacién entre los proyectos y programas en
el software de programacion EV3.

¢Sabias? actividades proporcionan informacion adicional de
antecedentes sobre diversos temas.
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1-"‘9 “"’“9“‘ | Movimiento - Straight

Moviendo en linea recta 3 (continuacion)

[Opcional] ; Sabias que ?: Programa

Renombrar

Los programas pueden ser renombrados dentro de proyectos,
aunque esto generalmente solo se realiza cuando un proyecto

contiene varios programas.

R i ot o ottt [Opcional] ; Sabia usted ?: EV3

Menus

Una breve descripcion de funciones utiles en el sistema de
menus en pantalla EV3. Ver la unidad Conceptos basicos o el

manual EV3 para obtener informacion mas a fondo.

[Opcional] ; Sabias que ?: Puertos con

deteccion automatica

El EV3 tiene la capacidad incorporada para localizar e identificar cualquier
motor o sensor conectado a ella. Esto significa que usted no tiene que
preocuparse por los nimeros de puerto, siempre y cuando solo hay uno
de un tipo determinado dispositivo conectado (por ejemplo, sélo una de

sensores tactiles).

Sin embargo, puesto que hay dos motores del robot, es
necesario prestar atencion a cual es la izquierda y que
es el derecho.




1 1. Moving Straight

Movimiento - Straight

Moving Straight 4 : Arm Control

Check Your Understanding:

"4, vinat dses the Medium Mator block?
1) Cantrois bat of tha larga mators
1) Conlros tha maduam motor ik g 016 A the s

1) Gontrais tha utrasone sansor

1) conirots ait the maors:

U A ——
O The maotor runs. backwards
1) The robot maves fastar
1) Tho rmator doss nothng

1) Tha progeam erashes

wher, you p
1) e program runs backwards

1) 1o program runs n sequince
1) The program cowset run at o

1) The progeam ran ihe largest motor block first

The Meres Stsering commsnd also acospls negatve powe: valess & move backwards

¥

(- ;;H 1o,

Mini Chalienge

Miri Challenge 1: Cargo Retrieval
Program you robot

* Raiso its arm

= Move S0cm o the bos

= Drop Me anm aown

» Back up ta robol's stating posion wilh the box

Flace two pigces of black slectrical taps 80 cm apart.
‘Your robot e the starting line.

Moviendo en linea recta 4: Brazo

Este paso introduce el concepto de érdenes
secuenciales. El medio Motor de bloque, que controla el
motor de un solo brazo se afade al programa ..

Paso a Paso video

Paseos estudiantes a través de la adicién de un segundo y tercer
orden para el programa, utilizando el medio de Motor de bloque
para controlar el brazo del robot. Los estudiantes deben seguir,

junto con el video.

Verifigue su comprension Prequntas

Estas preguntas estan disefiadas para comprobar rapidamente la
comprension de los temas tratados en el video. Los estudiantes

deben responder antes de seguir adelante.

Inténtelo !. poder negativo

niveles de potencia negativos hacen que el robot se mueve hacia atras.

Mini-Challenge: Recuperacion de Carga

Reta a los estudiantes a construir sobre sus programas anteriores,

haciendo que el robot se mueva hacia adelante, luego baje su

brazo, luego vuelva a su punto de partida.
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\ J 1 B2l 3 4 5cC

Optional Activities

Moviendo en linea recta 4 (continuacion)

‘E Did you natice?
Getting the Program Stuck

¢/ Sabias ?: Consequir el Programa Stuck

Explica uno de los problemas mas comunes con los
programas ejecutados secuencialmente: si alguno de los
comandos no puede completar (por ejemplo, si el brazo toca

el suelo y no puede bajar mas lejos), todo el programa sera

“pegado” e incapaz de progresar.

> Try tunneng you progeam will its sim skeady in ths "up” poston. Waetch
carelully 50 you can Enswer the Eowng quastions

Verifique su comprension Prequntas

Estas preguntas estan disefiadas para comprobar rapidamente la

4 Dows the program aver and?

Theprogiss heps g comprension de los temas tratados en el video. Los estudiantes

Tha program ends immediate’y

deben responder antes de seguir adelante.

5, Does the second medium motor block ever get to run?
Tha second mator black never runs

Tt vt mmoion block = shipped oves

5. What happens if a block cannot compiste its action?
The program will smmedialety skip 1o the nest béock
Tha pragram wil ty for a whiia, than dspiay an aroe and quit
T progeam wil by for s wenls, Pen skip Be skeck” bock and move on 1 Bie remaining commands

Thar program will gel “stuck” ning bo compdete B action. and ket biocks will never ba run

. = Avanzando 5: Examen
L L PRy X e o ) . .
e | : — pasos de revision vienen al final de la porcion guiada de una
Moving Straight 5 : Moving Forward Review unidad, justo antes del desafio principal. Las soluciones de
Frogram Revisw: Cargo Ratieva muestra a los desafios Minifuegos se muestran aqui en formato
» The progr (= nple sokston o the Cargn Challenga Th program makes
FRIEOSHI U M oA R RO S e R e de imagen. Al colocar el cursor del ratén sobre cualquier bloque
'_“..‘.;{ii)_ Hovar an any peoge en el programa mostrara una explicacion detallada identificar el
bloque, que describe el comando literal que emite, y explicar

qué medidas se realiza en el contexto.
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t 1. Moving Stralght

Movimiento - Straight

d'] t 1 M“\""ﬁm‘"gﬂ . - }A- - !", -\m[.:y
THEs 48 €| |kJ ui&—'

Moving Straight 6 : Sensabot Challenge

Chatlangs Review

Inhs challange. you your EV3 fierant Ines on 8
e board. stopping at each L wmmanub-m—umrm
nmwmnﬂmmsmmnnwnmmm«mmnmmmmmm
b 0 rechange

ELECTRICAL BLACK TAPE

=

MOVE TO EACH LINE, STOPPING AND LOWERING THE ARM AT EACH LINE.,
AFTER LOWERING ARM, RAISE THE ARM BACK U, THEN PROCELD TO THE NEXT LINC.
REFEAT THE PROCESS UNTIL THE LAST LINE.

AFTER LOWERING AND RAISING THE ARM ON THE LAST LINE, RETURN HOME TO STARTING LINE.

Desafio en movimiento recto

Este paso establece los detalles para el Desafio del Capitulo
Sensabot. Los estudiantes deben trabajar en sus equipos

para completar los objetivos de desafio.

video Challenge

@ Introduction to Programming
LEGO®" MINDSTORM' EV3

© CHAPTER CHALLENGE =/

CHAPTER 1: Sensabot Challenge

challarge. you veil program your £V robot 3 move from it starsing bon
i board, Roapng &1 each one 10 perfam ai
wem. When tha 1okt i done inapecting l heve bocaton, & s2ould Back g an am  harme 10 ts startrg
tbaw ta recharge.

Rudes and Procedures:

 Couatethe ket

T

. The sntire rcbot must inside
) the box [no parts aver tha lins]

Hints:
ulee s mEaBur The dirlirvte 16 600k ling 0 the based s youkren bow far v

. Tryfing v of ceatimeters yoar obot travels in each rotacion, and usiag that 1o fnd the ne-
ber of rocations vou reed

* Youcan slsa make 2 test run, then calculate “how many ime: at fir® vou nesd ta mave o get 1c each ina
eomparad i the et r

Describe el desafio en formato de video. El robot debe
moverse a tres lugares marcados en un tablero de juego, y
subir y bajar el brazo en cada lugar para representar a
tomar una lectura del sensor.

Diagrama desafio

Un resumen no técnico del Desafio del Capitulo
Sensabot.

desafio PDF

Un enlace a las reglas oficiales y el disefio de tablero de juego
para el desafio en formato PDF. mediciones detalladas para el
disefio de la placa, asi como las instrucciones para su puesta en
marcha, Detalles de la regla, y pistas para resolver el reto se

pueden encontrar en el documento imprimible adjunto.

Sensabot Desafio PDF

mediciones detalladas para el disefio de la placa, asi como las
instrucciones para su puesta en marcha, Detalles de la regla, y
pistas para resolver el reto se pueden encontrar en este documento

imprimible.
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Movida> Capitulo Turning

En el torneado, los estudiantes programar el robot a su vez en su lugar, entonces explorar variaciones tales como girar en la

direccion opuesta, y girando en un amplio arco.
Conceptos clave: Torneado, Tipos de vueltas, configuracion de direccion

Volviendo 1: Introduccién al tractor Autonoma
Introduce el robot en el mundo real (Tractor Auténoma), y el reto que el modelo de
(Orchard Challenge)

Torneado de 2: Configuracion del robot

Contiene instrucciones de construcciéon y configuracién para el resto del capitulo

Volviendo 3: vuelta en el lugar

Utiliza el control deslizante de direccién en el bloque de direccion Mover para crear turnos

Volviendo 4: Otros Turns

Usos otros ajustes en el control deslizante de direccion para crear giros amplios

Volviendo 5: Examen
Explica soluciones de muestra a los mini-retos de este capitulo

El Desafio Orchard

Requiere que los estudiantes a programar el robot para navegar por hileras de arboles en un huerto

consejos:

> El *angulo” convertido por un robot esta generalmente en referencia a la partida. Un giro de 90 grados significa
que el rumbo del robot ha cambiado en 90 grados.

> Al girar, las ruedas de un robot viajan a lo largo de una trayectoria curva. La forma y el angulo de la vuelta esta
determinado por la distancia de cada rueda se desplaza a lo largo de ese camino. [CCSS. Math.Practice.MP4,
CCSS.Math.Content.7.RP.A.2]

Edlcion del profesor Nota: Notas sobre el propdsito de los elementos estructurales comunes tales como verifique su comprension
preguntas se omite en esta seccion en adelante. Para revisar estas notas generales, consulte el Movimiento> Moving capitulo
recta.
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Eheck Your Understanding:

f' o

S wmy s o deive tirsugh
1) % perform speciaized tasks to diffarent types of crops

o GPS & requind while nvigating amend e ochard

Movimiento - Encendido

0 To et s

1) Aot tha abovo

b

L 3 1 addiion

1) How  rabot maves sraight

1) How & rbot mova back and ferth

1) How # robot burs, and diflerent ypes of tas:
1) 2l of the abova

Turning 2 : Robot Config

Robot base Configuration
For this chapter, EV3 I thes chapter a5 well los th final chasongs.

Driving Base

-
e — @ '
J

Volviendo 1: Introduccidn
Introduce el tractor Auténoma y el desafio de la huerta.

Tractor Autonoma de video

Introduce el robot en el mundo real y resume el desafio
capitulo. Los estudiantes deben ver el video antes de
comenzar a trabajar en el capitulo.

Verifique su comprension Prequntas

Estas preguntas estan disefiadas para comprobar rapidamente la
comprension de los temas tratados en el video. Los estudiantes

deben responder antes de seguir adelante.

Torneado de 2: Configuracién del robot

Instrucciones de construccién para el robot son los mismos que

moviendo en linea recta.
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Movimiento - Encendido

Turning 3 : Turning in Place

Check Your Understanding:

T4, Wimat disen the rabat o when the TumRight pragram s un?
1) Move svaght tonwans
O san y " "

1) Spin o e bt i withodst moving fonacd at al

1) Spm for 350 dogrees

(e
7 2 TRUE or FALSE: Wim “Rotations”
1) TRUE: the robot wil e around 1 teno

o FALSE the wheets will lum 1 bme, not the body

Mini Chasienge

Mirl Challenge 1: S0 Degree Turn

Program your robol &0 fum exacly 50 degrees 1o its right!

your leng one plecs of tage,
that 1t tums t face directy along the pext piscs of tage.

|30 Sheow RiNE 0 300 nints Nare|

Optional Activities

Try i1 | Direcfion of Tum

s |t ot s
What heopens i you me it st the way o lhe =h?

Volviendo 3: vuelta en el lugar

Este paso introduce el deslizador de direccion para hacer que el
robot gire hacia un lado. Por ahora, solo se utilizan el centro y
los extremos de la barra deslizante. Los ajustes intermedios

producen gira “ancho” y se exploran en el siguiente paso.

Mini-Challenge: 90 grados a su vez

Reta a los estudiantes a hacer que el robot gire una
cantidad especifica (90 grado de cambio en la direccion
se enfrenta el robot). Esta actividad es directamente

analoga a la “50 cm mini-desafio” en el capitulo anterior, y
sefialando los paralelos en los dos problemas es

apropiado.

La relacion de rotaciones de la rueda para Cuerpo A su vez en el modelo de base
de conduccion REM-EV3 es de aproximadamente 2: 1; es decir, se necesitan 2
rotaciones de la rueda a girar el robot alrededor de exactamente 1 hora. Al girar el

robot 90 grados, entonces, llevaria 0,5 rotaciones de la rueda (180 grados).

[Opcional] Try It I: direccion de giro

Solicita a los estudiantes para tratar de mover el deslizador de
direccién hacia el otro lado. Esto produce un giro en la
direccién opuesta. El sentido de giro siempre coincide con lo
que se obtendria si se convirtié un volante en la misma

direccion ( “izquierda” o “derecha”).
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Movimiento - Encendido

Foun your TurnFight program agam, and watch the ponier on tha robots
tight whoel

* Enceugh o make the robol sgen compiately arund one time
O lag sround the tablo

“1 rotation” rafer
“ 1 bl roaticon of By robol's body dung @ ken
1 ratabon ol thi robots whoels
a1

1 rotation of the Esrth and its axns.

Turning 4 : Other Tums

Check Your Understanding:

V521 2 what kind of sum i e robot produce with one motor running and oe Motor S1OpPea?
1) Goss straght

Volviendo 3 (continuacion)

[Opcional] ; Notaste ?: Rueda Punteros

Llama la atencion sobre una caracteristica de disefio del robot: punteros
en las ruedas del robot ayudan a ver qué direccién se esta convirtiendo
cada rueda, y cuanto. La cantidad gira una rueda (por ejemplo, 360
grados de rotacion de la rueda) es proporcional - pero no idénticos - a la

cantidad del cuerpo del robot girara.

== Volviendo 4: Otros Turns

Este paso introduce fuera del centro “amplia” se convierte mediante el movimiento del
tanque del bloque, que controla dos potencias de motor de la rueda del robot por
separado. En cualquier momento en las ruedas del robot moverse a diferentes

velocidades, la trayectoria del robot se curva. La forma especifica de la curva se

determina por la combinacion de potencias utilizadas.
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Movimiento - Encendido

Mini Challenge

-] Mini Challenge 1: Dizzy Drill
% Program your rooet 1 run

PROGRAM THE ROBOT TO MOVE OUT
AND MANEUVER COMPLETELY AROUND AN OBJECT
THEN RETURN TO ITS STARTING POSITION.

~Ma
Q:'\
G _ﬁ.........
N N ~

-~

Tryir 1 | Differsnt Motions

% Try woch of Ew Tollowng o sew what you gl

ST o et Weln Mskotes Acadery ol agrts wpsnad

Volviendo 4 (continuacion)

Mini-Challenge. Taladro mareado

Reta a los estudiantes a hacer que el robot se mueva alrededor de
un obstaculo usando una combinacién de movimientos rectos y

giros (anchos o in situ).

[Opcional] Try It I: diferentes movimientos

Solicita a los estudiantes a probar diferentes combinaciones de potencias

de los motores. Esto produce differently- vueltas curvas.

Actividad Ayudante: juego de roles del robot

Un estudiante actua como el robot, mientras que otros problemas de los estudiantes con

el pie izquierdo y el pie derecho comandos con diferentes niveles de potencia.

Por ejemplo, ‘pie izquierdo 50, pie derecho 0" significa tomar un pequefio paso
adelante con el pie izquierdo y el pie derecho que sostiene en su lugar. Enderezando
su cuerpo de esta postura, tendra que girar ligeramente a la derecha, girando
alrededor de su pie derecho al iqual que el robot lo hace con un movimiento del tanque

del bloque ajustado a la izquierda 50, justo 0.
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Movimiento - Encendido

Turning 5 : Turning Review

Pregram Review: Tumn in Placs 00 degress

Degrees 10 s Nghl, esng

Frogram Review: Dizzy Drill [Wide Turns)

“wige” Li.shaped turn 10 savgate arcund the obstacke. =

 r .p-g;-.:‘-_"‘:] LR n__

Volviendo 5: Revision girando

Las soluciones de muestra a los mini-retos se pueden encontrar en
esta pagina. Taladros de vértigo tiene dos soluciones de muestra
previstos: una para una estrategia que utiliza dos en angulo recto se
vuelve a rodear la parte posterior del obstaculo, y otro que utiliza una

sola vez en forma de U para hacer pivotar alrededor del obstaculo.
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Movimiento - Encendido

Orchard Challenge

Tuntig € -Grchant Chiallangs Este paso establece los detalles para el Desafio Orchard. Los
S e estudiantes deben trabajar en sus equipos para completar los
objetivos de desafio. Los equipos pueden elegir donde
empiezan su robot para este desafio. Es a su ventaja de elegir
un lugar especifico y utilizarlo cada vez, en lugar de mover la
posicién de inicio o alinear el robot de manera descuidada. La

ruta que se muestra en la imagen es so6lo un ejemplo, y no el

(o mas facil necesariamente) ruta a seguir.
~

i s

h G
—

y

h 4

Conserve este tablero Desafio intacto, si es posible, ya que se volvera a

visitar en el capitulo de conexion y bucles.

AREA CAN BE

COUMIPIIN 12 Garmp e v, Fosokics AL0R . o4 IS IEST TR

© Introduction to Programming Orchard Desafio PDF

LEGO" MINDSTORM'® EV3
: ?‘\ mediciones detalladas para el disefio de la placa, asi como las

/ instrucciones para su puesta en marcha, Detalles de la regla, y

O CHAPTER CHALLENGE

CHAPTEN 2 Ortkai chaletig pistas para resolver el reto se pueden encontrar en este documento
i this challenige, you wil program the robot te move Srom its starting ares through three rows of Fruit trees. . L
iy o cheom imprimible.

dngi run.

Rules and Procedures:

+ For thia challinge, the e can cramte Shiir
arting aroa wherever cn the board.
Usa thras rips of shectrcal tape 1o mark
threa s of tress. The ssact kacation are

RIVER

et imaortant. but they thauld not be moved

T4 -,
- ‘._\lwrﬂ
- 1
L)
A
"
™ e Uiy caard s Finalizeed
|+ Main i thers s srough space between
the raws for the rabat to pass on both sides
ot wach rov witha # cronting tha Tnas

@

ETARTING AXLA CAN BE PLACED ANVROORL

Hints:

© Une s =wter ick of ruler 19 e,
raed b5 mive aeth timw.

y findeg deg r tarns i sach

whael rocason,

*Youcan slso maks the test run, ther calcalace “haw many Bmesas far” you raed 10 maove o fam to get
e bemcant o mavBe v WAR, Comoaned 10 8 st fus.




] W% 3. Move Until Touch ]

(R S

Sensores> Mover Hasta Touch Capitulo

En Mover Hasta tactil, los estudiantes programar un robot que esperar hasta que se pulse el sensor de contacto antes de

proceder con otros comandos, a continuacion, combinar eso con el comportamiento Motors On y Off Motors comandos para

hacer la parada del robot y van sobre la base de los comandos de sensor de contacto.

Este capitulo es una excepcion a la pauta de “bookending” cada conjunto de actividades con los robots y los desafios del mundo real.

Mientras que el capitulo se basa desafiar-fija, ésta se centra en la idea de sensores en lugar de un robot especifico que los utiliza.

Conceptos clave: Espera Bloque, sensor de contacto, hacia adelante hasta Patron

Toque 1: Introduccién a los Sensores
Introduce la idea de sensores, el sensor tactil, y algunos de los comportamientos basados en sensores
tactiles en la leccién

Touch 2: Configuracion del robot

Contiene instrucciones de construccion y configuracién para el resto del capitulo

Toque 3: Espere tactil

Utiliza la espera de toque del bloqueo para hacer un robot espere para una prensa de sensor de contacto antes de continuar

Toque 4: hacia adelante hasta tactil
En combina motor y los comandos de Motor Off con la espera para el toque del bloqueo para que el robot se mueve

hacia adelante hasta que se presiona el sensor tactil

Toque 5: Examen
Explica soluciones de muestra a los mini-retos de este capitulo

La posicién del brazo Challenge
Requiere que los estudiantes para programar un comportamiento basado en sensores tactiles “levantar el brazo” que se mueve el

brazo a su posicién “cerrada”, independientemente de donde el brazo se inicia.

consejos:

>

Todos los capitulos de la unidad de sensores siguen el patron general establecido en este capitulo:

Introduccion, Esperar (sensor), hacia adelante hasta (sensor), Desafio.

El sensor de contacto no tiene un robot en el mundo real debido a las teclas tactiles simples no se encuentran
comunmente en los robots del mundo real; Por lo general, los robots no deben colisionar fisicamente con su entorno

para detectar ellos.
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Sensor tactil

= Toque 1: Introduccién
Introduce la idea de sensores en el robot. Este capitulo no
utiliza un robot en el mundo real. En su lugar, se centra en

el primer uso de sensores en el robot EV3.

Check Your Understanding:

qu;} 1. Why are sensors important to rebots?
1 Thiry bk robots Brsks i Sens
1 Thiry grve the robot ndaimation about 1% surfoundngs
Ty aliow futiots ho repeal sanlar tasks.
© AN of the above:

1 The rabet can remamber hazard areas.
1 The rebet can pariom actons a kot faster
Wi rabOL Can fact 10 S GTvianment

7 Tharte & no b advantsge

= Toque 2: Robot Config

Touch 2 : Robot Conflg El robot es la base de accionamiento desde la unidad de movimiento,

R s B e con afiadi6 un sensor de contacto.

FFor this chaptor, the Touch of this chaptor as woll for o final chaliongo:

TOUCH SENSOR ATTACHMENT

Driving Rate
Enbat Fascance
ﬁ : —_— II/ '
i

+




’ 1 W 3. Move Until Touch ]
S ENESEIEE

-
[ 1 2 Touch i 1 T |
o g e rot g Bl
..I:E.s4=;|- - ‘a‘—"
Touch 3 : Wait for Touch
Topies Coversd
@ WarBhck
@ Touch Senser
(Vs for Presset)

Check Your Understanding:

1. What does the robot do when the Wait Toueh program runs?
1) Fruns contnuossty until tha Touch Senvsor i pressed in

1) vt for 1 secand, than moves 1 rolation
1) Wakts for the Touch Sersor 1o be pressed in_ then moves 1 iodation

1) Funs for 1 ratstion

2 The pregram waits BEFORE It moves becauss..

1) Thw Wit Block curmes brsd 1 e prograim

1) Tha Wt Block shwerys wkis. griority ovor Move Blocks

Try 1| Already Pressed
What haopens 4 you's 'y e Touch Sensor’ ¥
| progrem?

Try it 2 | EV3 Bufions

The § buttens on the Fonl of the EV [not counting he Cancel buston) can ba uted as Touch Sencors)
Try changing the Modo of fe Viat Diock to “Brick Buttons > Compare > Brick Butions®
| and rnning your proga.

PooZs® 104ag TGO N,
el [ @ fersia i |

Middle
Button

s 1% PUnneng, priss This ik butlon on e boek of De B3

= Toque 3: Espere tactil

Este paso introduce tanto el sensor tactil y la espera para
(sensor) del bloque. El mecanismo fisico del sensor tactil se
explica en la parte inferior de la pagina. La espera para (sensor)
del blogue “sostiene” flujo del programa hasta que se cumple la
condicién del sensor. Cuando se cumple la condicion, el
programa continda (con un bloque de direccién Move en este
caso). Esta es la forma mas sencilla en la que el sensor se
puede utilizar para controlar un comportamiento, y se utiliza en

toda la Unidad de sensores.

Inténtelo !I: Ya Prensado

Desde la espera de toque del bloqueo espera, literalmente, para
el estado “presionado”, que puede ser activado al instante si el
sensor ya esta activado cuando se inicia el programa. Esta es
una fuente comun de error con todos los sensores: si el sensor
ya esta en una posicién de “activado”, la “espera” es invisible
corto. Esto es a menudo confundido con el programa de

“ignorar” el sensor.

Inténtelo !: EV3 Botones

Los botones de la parte frontal de la EV3 son esencialmente tocan

sensores, y pueden ser utilizados como tales.
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Whan the Touch & Hcdos

lwlmw"ﬁm”m&m“ MM;RM

the KT, aliowing

the Touch Sarsad i prestod

Sensor tactil

Tactil de 3 (continuacion)

[Opcional] ; Sabias ?: Como funciona
el sensor de contacto

Una animacioén interactiva que muestra cémo un sensor de
contacto actua como un interruptor eléctrico para crear un flujo de
electricidad del EV3 detecta.
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Touch 4 : Ferward until Touch

Check Your Understanding:

" 5 Wt doss s Movs command do when s Moda s set o 0T
1) Tum #10 metors o0
1) Tum o metors on for a costain numiber of rotations
1) Tum e metors on unti the Touch Sensor & thogered
10 combi et bitck 1o sk 8

@

7 2 What does & Move command do when Its Mode Is st io ~0fT"7
) tum e meeors o
1) it for e Touch Seeser i ba ressed
o Wt for the Touch Sensor bo b pressed, then tum the motors of

1) End the peogram

Eoraerd Unl Relesss
The Wat - Touch block can wiit for the sonsor to be “Reicased” o5 well o5 “Pressed”

What happons. f you sol the Wt - Touch block fo "Releasod” and run @ with an empty box holding down.
My s ?

Note: When sefting ug rebol, hie B costische pace firmily agerst the Touch Senser 50 that & keeos i
pressad in. as shown helow

The rooot Foves Somwarnd untl Ihe Touch Sansor 5 Feleaced”, then SIops.

Sensor tactil

== Toque 4: hacia adelante hasta tactil

Este paso introduce los modos de motor en el motor y apagado
del bloque de direccién Mover. En motor - Esperar Touch - Motor
Off formar un patron comun que hace que el robot se mueve
hacia adelante hasta que se presiona el sensor tactil, y luego se
detiene. Este patrén se refiere a veces como “hacia adelante

hasta”.

Inténtelo I: hacia adelante hasta Release

Le pide al estudiante probar el ajuste “Liberado” para la espera
de toque del bloqueo en lugar de “prensado”. El robot se movera
hasta que el sensor tactil no esta presionado.

Asegurese de que el sensor tactil comienza presionado, o
el estado “Liberado” sera detectada de inmediato, y el robot
ira a ninguna parte (ver “Ya presionado” en la pagina
anterior).



’ 1 W 3. Move Until Touch ]
T C

Minl Challenge

C*\ Mini Challenge 1: Four Walls

¥ Progiam e robot 10 %0uch il four walls o & room, Lising 5 Touch Sensor o know wmen it has reacned
wach ore
Use a dxd game Doard and place rotot in the middle. I
Program your robot to each all four walls, using its Touch Sensor.

PROGRAM THE ROBOT MOVE AND TOUCH
ALL FOUR WALLS, USING ITS TOUCH SENSOR.
THE ROBOT CAN TOUCH THE WALLS IN

ANY ORDER, S0 AS LONG IT MAKES.
CONTAST WITH THE
TOUCH SENSOR

[Ghck Show hint Io add hnts hose]

f 3 Toueh 4 prew ] nest - X et
TR A s [E) (e - —
Touch 5 : Touch Sensor Review

Pragram Review: Wait for Touch
= Tha program shown bolow i @ samph code for meaking your obed wait unbl Touch sonsor i prossod

Program Review: Forward until Touch

* The program shown bedow 1= a samole code for Forweed unti Towch’ movement The robot irst stans its
matar B mowe farward, and whon e louch serser i pressed, ha rebol sieps the moter

’,,‘.‘{E-b Wover en ary block in tho prograr 1 view 3 dataicd axplanation

Program Review: Vacuum

» The program shi LTl ph ot M i

« Tha solsion rewses & four-biock pattern, marked s “Bahavior Patterr™ bl in the pattam_ Sha robo! menes
forward unbl i bouchas the wall, 1en backs up e tums B0 dograos 1 18ce the roxd wall Sinc this bohavior
kst all four walls of the room, the program simply comy-pastes thal patien Ties mans mes

’_“f{b Heer an any block in e progrem 16 vem & delated explanation

Touch 4 (continuacién)

Mini-Challenge. Four Walls

Desafia a los estudiantes para hacer que el robot se mueva a

tocar las cuatro paredes de un espacio rectangular cerrado.

El comportamiento deseado puede ser pensado como “hacia adelante
hasta Touch (la pared), luego gire” cuatro veces. La copia de seguridad
antes de la inflexién puede ayudar a evitar quedar atrapados en la
pared. Los estudiantes con experiencia previa en programacién pueden
saben que un blogue de bucle seria util en este caso; le corresponde a

usted decidir si se permite en este momento.

Toque 5: Revision del sensor tactil

explicaciones ampliadas para ambos programas en video y una
solucion de muestra para el desafio mini se pueden encontrar en

esta pagina.
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Sensor tactil

TE—

J L T 3 e

Touch 6 : Arm Position Challenge

Chalisngs Review

TOUCH SENSOR ARM PLACEMENT

Teisch Sensor - Driving B...

CUSTOM BUILT -
ATTACHMENT '

‘Where can | find the instructions?

I 1 chiatienge, you wil program your EV sbol 10 fa 15 A wain pressing he £v3,
Men retnesing & cortanes and bnding 1 back ko the starting location

1. PRESSING THE UP BUTTON ON EV3 RAISES ARM TO UP POSITION
2.ROBOT

3. USING ARMS, ROBOT TAKES CONTAINER BACK TO START

C

Posicion del brazo Challenge

Este paso establece los detalles de la posicién del brazo
Challenge.

Este reto implica algo mas que la construccion fisica de
programacion, ya que los estudiantes tendran que encontrar una
manera de posicionar el sensor tactil para que pueda detectar el

brazo de llegar a la cima de su movimiento.

Los estudiantes se les debe permitir libertad limitada para modificar
el brazo del robot o agregar extensiones durante este desafio, pero
no deberia ser necesario modificar o desmontar la base de

conduccion.

Una imagen de un concepto de disefio posible se muestra en la
pagina, pero no se proporcionan instrucciones especificas de
construccion: los estudiantes deben trabajar para completar un

disefio por su cuenta.

Posicion del brazo Desafio PDF

mediciones detalladas para el disefio de la placa, asi como las
instrucciones para su puesta en marcha, Detalles de la regla, y
pistas para resolver el reto se pueden encontrar en este documento

imprimible.

€ Introduction to Programming

LEGO® MINDSTORM" EV3

> R

CHAPTER 3: Arm Position Challenge
ir: this challenge, you will program the robot’s arm ta move inta the “Up” souition when the “Up” buttc on
the EV3 i prewsed na e eatad. 7) rtatiend 1
Pk up b eags cortaner, and bring Bt back 1o the starsng lecation.

Rules and Procedures:

& The rosot's arm wil be moved 19 4 fandan
[m] position kakors running.
* Woumust use narts available o o 1 modfy
s Tousch Sanar's mounting 1o that it can

hallenge POF
| srmiPosibion_chaliangs pal |

ntact whi e EVHE arm i in the “up”

panion,
+ Tiy %2 dothis with a3 e changes as peasl,

@ + Vihen the “UE" bution on the frort e £v3
s prassed, the rhot must ety smn e the
“Up* pas: mves Farward va rotanans
40ty cargo (11, s it Back 1 b g
g rul starting poss
!
Hints:

+ Theten srmionthe i i el Eesbabiy il 8 “rempar” o “esendar” on

ol o th Taiath S ts ek € atnes th mive i iy

® TheEVE seve st inchedes tws Touch Sarars. You can use ne senios o detoating the sm in the "Us"
pasiicn, ard the oiher o decedt the o

* You can alsa make 3 test ren, then caloulate “how Fany T B Fa YU NER £ MOVE o U £ g8t the
st of mavement you want, Exmpared 1o b bt run,
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Sensores> Mover hasta casi el Capitulo

En Mover Hasta Cerca, los estudiantes programar un robot que esperar hasta que su sensor ultrasénico detecta un objeto
dentro de una cierta distancia “umbral” antes de proceder con otros comandos. Esto se combina con motores de encendido
y apagado Motors para producir una hacia adelante hasta que el comportamiento paralelo al que construye usando tactil en

el capitulo anterior.
Conceptos clave: El sensor ultrasonico, valor umbral, hacia adelante hasta Patron

Ultrasénica 1: Introduccion a los Sensores
Introduce el robot en el mundo real (Hexarotor), y el reto que el modelo de (Maze Challenge)

Ultrasénico 2: Robot Config

Contiene instrucciones de construccion y configuracién para el resto del capitulo

Ultrasonic 3: Wait for Near
Uses the Wait for Near Block to make a robot wait for the Ultrasonic Sensor to detect an object
closer than the threshold value before continuing

Ultrasonic 4: Forward until Near
Combines Motor On and Motor Off commands with Wait for Near to make the robot move forward
until the Ultrasonic Sensor detects something nearby

Ultrasonic 5: Review
Explains sample solutions to mini-challenges from this chapter

Maze Challenge
Requires students to program an Ultrasonic Sensor-based solution to a maze, detecting distances
from key walls to known when to turn.

Hints:

> All of the chapters in the Sensors unit follow the general pattern laid out in this chapter:
Introduction, Wait for (Sensor), Forward until (Sensor), Challenge.
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4. Move Until Near

Ultrasonic Sensor

Chack Your Understanding:

(Laser or

 Hittng wal could damage the wall

2 b & waal Coukd g (e 1080

e qucker i delect otstaces Al & detance
© Al of e above

ooy TOT2 Canecae Lean Moesbes scaderry o Aghts ebened

== Ultrasonic 1: Introduction

Introduce el Hexarotor Auténoma y el desafio del
laberinto.

ULTRASONIC SENSOR ATTACHMENT

Driving Base
Werhal Edbaratre 1
@ M| Buiding Insiructions s
i |

Ultrasanic Sansor « Drivi .
kb Bebar et 1
@ Ml suitding tnstructions i
1

= Ultrasoénico 2: Robot Config
En este capitulo se utiliza el modelo de base de la conduccion,
ademas de un sensor ultrasénico que mira hacia delante. Sensores

del capitulo anterior se pueden dejar en o eliminan como

conveniente, siempre y cuando no interfieran con el sensor

ultrasénico (es decir, no estan dentro de su “cono” de vista).
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i 4. Move Until Near

Sensor ultrasonico

Check Your Understanding:

ey
0.0
1. Wit does the Wait Block wailt for befone playing the “Hell” sound?

0 e et moen an

1) Tha robot ta travel less tan 50 am

1) The Uarasonic Sensor's readng 1o change by upto 50 an

Oevmnwwwm‘hnmmmwm
1) By speakig into e speakers of the EV3
1) By adding a Féo Blocs

Mini Challange

Mini Challenge 1: Thrashold Value
The Wt - Uitrasons: Sensor lock uses a “Threshold™ 10 defne what & is wating tor

[Rathed than jook 101 3 Spechc vaiue (ke 1Cm of 200cm), 1 56t 8 “Culofl” vaue thal
% i)

L Throshold, & Far’
= H the distance vaiue s below the Thieshold, € is considercd “Mear™

This way, ! v b Harance bey cbject
& 20¢m and an otgect st Jem, | ooy has 43 worry about about whether the valus &
#bovi o below e Thivshld

o Threshold vak nly sounds
H aemecne pasass within 10cm of the senzor, then change it ageinse thet it
will go off If aryoee cames within 100cm of the sensor.

= Ultrasénica 3: vuelta en el lugar

Este paso introduce el sensor ultrasénico y esperar para ver de
cerca los bloques. El bloque de sonido se utiliza también, como
una forma de indicar cuando el sensor ha sido activado.

Mini-Challenge: Valor Umbral

Desafia a los estudiantes para alterar el valor umbral en su

Espere zona de Block para disparar a los 10 cm, y en 100 cm.
Los umbrales son un concepto clave en la programacion
robética, ya que permiten a los programas para hacer faciimente
decisiones basadas en lecturas de los sensores que van mas de
cientos de posibles valores (de 1 cm, 2 cm, 3 cm ...). En lugar de
escribir cientos de diferentes respuestas, el robot simplemente
responde a la cantidad esta por encima o por debajo del umbral

de corte.
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Sensor ultrasonico

Try It 1| Missing Object Alarm (Walt for Far)
|
"Wihat doms the Wail Diock do f you sel iLfo wail §or & vales Grester Than the Thisshoid imstead of Less
Than? Chinge tha Wil Block's “Compang Type® selting 1 Groatar Than (2]

e £y
(P> B 2@ty -
S i sl | et
Plscs an chinct in fronl of B robol, and dewnkoad and nen tha progeam. Now, try moving the obisct and

| e what nappens

/" Optional Activities %,

Did You Know?

Déd jou know?
How the Ultrasonic Sensor Works

ﬂcmmmmmmmmmumsummmmmm

The safsor hes % 0 it froand, or op

rRCRnaS tham. tm!m%mm|mndmmmmwnmhmmr
wirva sant out by e emiter B bounce off an object and tome back t the recover

Ty

Try 12 | Sound sentences
|
‘You can have mutipke sounds play one @fler anothor 1o form sentences. Try addng & second Sound
Bock 1o your program 5o it says "Object Detectad” instand of just “Hello™)

“Dbject” ard "Detected™ can be found il toider. How would
you get e EVI i say tham one afler anotws?

Tiy i3 | Senser Changs Mods

In adgcstion 1o "Companng” he vislue of th sensor agans B [Breshold e Wit Slock Can 850 Iook &
he amount (he sensor value has changed since v command stared.

* Piace & abyect n o of Ihe Ultasonic Serser

# Change the Mode of the Wat Block to Uiltrasonc Sensor - Change . Distance Cantimeters
» 3ot the draction Setting 10 “Any” (7)

= Sct the Ameunt soifing b “5°

* Rum peogeam, Man inove ol 50m coser i of Nl awary o Uiiasonk. Sevsod

Ultrasénico 3 (continuacion)

Inténtelo I. Alarma de pérdida de objetos

Solicita a los estudiantes a tratar de usar mayor que el umbral en
lugar de menor que el umbral. Esto es analogo a esperar para la

liberacion en lugar de esperar para estampado.

[Opcional] ; Sabias ?: Cémo funciona el
sensor ultrasonico

Una animacioén de video que muestra cémo un sensor
ultrasénico utiliza el sonar para calcular la distancia a un

objeto.

[Opcionall Demo !I: sonido Sentencias

Adicion de sonidos dentro de su programa proporcionan excelentes

pistas que le avise de que un comportamiento acaba de terminar.

Centrandose en el bloque de sonido, este probarlo!
incita a los estudiantes a encadenar varios bloques
(diciendo palabras diferentes) en una frase.

[Opcional] Try It I: Cambiar el modo de sensor

Solicita a los estudiantes a tratar de usar el modo de cambio que
esperar por un cambio en los valores de ultrasonidos, en lugar de un
valor superior o inferior a debajo de un umbral determinado (como lo

hace en el modo de comparacion).
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Ultrasonic 4 : Forward until Near

Check Your Understanding:

."*f'f‘g 1.1 tha rebot i fazing & wall, It will move untl
1 T Ubtrason; Sertsor hes bavled 50 on
1 T Ukfrasonic: Sersor is 50 om fom e wall
0 Tho febot meves 50 om total

) T robol detects

Mini Challange

Minl Challerge 1: Backward Unti! Far

unil & detects & wall of
ke

Sensor ultrasonico

obect witin B sl thieshold. Now, pertorm the opoosde. Crealn

» Piaca the robot near a wail or obiect. tacng it

1. PLACE ROBOT NEAR A WALL FACING IT
2 PROGRAM ROBOT T0 BACK AWAY UNTIL WALL 15 30CM Away

[Click Show hint 10 add hints hese]

CTr G TS gt Liilon KOSEAES ASOKTY Ml SGFES 41icad

== Ultrasodnica 4: Forward Hasta Cerca

Este paso guia a los estudiantes a través de una hacia adelante hasta
que el comportamiento que utiliza el sensor ultrasénico para detener
cuando el robot se acerca a una pared (valor sensor ultrasénico es por
debajo de un umbral de distancia determinado). Esto es analogo a

adelante hasta Presionado en la unidad de sensor de contacto.

Mini-Challenge: hacia atras hasta Extremo

Desafia a los estudiantes a adaptar su comportamiento a
moverse hacia atras hasta que el robot es una cierta distancia de
un obstaculo. Esta actividad es directamente analoga a la
“Forward Hasta el release” mini-desafio en el capitulo anterior,
excepto que el robot tiene que realizar copias de seguridad de
forma que se aleja de la pared (en lugar de seguir para llegar

mas cerca).
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Sensor ultrasénico

Program Review: Forward untl Touch

. o Touch” movement The robot Brst stars s
maor ta mdw lotward, and whan the tauch smnsor is prkad thi robet sieps. this molor

[CHORPGIE 12 CaTget MM HOO00CT ACIONTY AN BGTI WEETAD

== Ultrasénico 5: Revision de ultrasonidos

explicaciones ampliadas para ambos programas en el video se

pueden encontrar en esta pagina.
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Sensor ultrasonico

o —

d T 4 usrasoric El...'

| — |

Ultrasonic 6 : Maze Challenge

- H
gEEGn o p

Challangn Review

In nés crafienge, you wil program your EV3 robol o move rom (he starting aree thiough a maze with il
vartical walls. Use the Ltascne Sensor 1o navoate thiough B maze witiout teudhing any wals ard
geal of what the batwenn the wals

1.PROGRAM THE ROBOT TO NAVIGATE ITSELF THROUGH THE MAZE .
2. THE WALLS CAN RE MOVED NEARER OR FARTHER RETWEEN RUNS.

USE BOOKS OR BINDERS TO RECREATE THE MAZE
WALLS CAN BE MOVED, HOWEVER THE MAIN PATH
WILL NEVER CHANCE

€ EV3-VT CHALLENGE

CHAPTER 3: Maze Chall

It chaling, o wil program tha VS mbon =0 mowe feom =1 Tartng ares thenagh s
alls, Wiy o B ma7m £ s et 1 B naarmr o darshar hatwser g0 R, Bt n,
rammaie uschanged Make use of the Uitriions ¢ Sentaor ind Be surw 18 n5t bouch iy wall o

Rules and Procedures:

3
s martec by gray fines can mave ighch.
® Was marked by dark black fnes carrot e

_—
® Tha mbot must na: scuch any walls 34 % na-
29181 thraghint 1 sk

st zhar g, 36 viu d0nt aerd b wery skt wing 4 easce |othe e Fets

o bk oty e in e i e e ar-Ueed ol 1o chespe, Try f use o datance
| tomiinition W the Litasonic Sensae 10 onent youset J

Maze Challenge

Este paso establece los detalles para el desafio del laberinto.
Los estudiantes deben trabajar en sus equipos para completar
los objetivos de desafio. El espectaculo ruta en la imagen es la
Unica via real para la meta. Sin embargo, ciertas paredes se les
permite moverse, o incluso ser eliminado (ver instrucciones

PDF).

El robot debe utilizar las paredes “garantizados” para
encontrar su camino a través del laberinto sin tocar las

paredes.

Maze Challenge PDF

mediciones detalladas para el disefio de la placa, asi como las
instrucciones para su puesta en marcha, Detalles de la regla, y
pistas para resolver el reto se pueden encontrar en este documento

imprimible.
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Sensores> Activar para el Capitulo Angulo

En la curva de angulo, los estudiantes programar un robot girando hasta que su sensor giroscépico detecta un
cambio de rumbo superior a un cierto “umbral”. Este es el mismo patron utilizado con adelante hasta que toque y
hacia adelante hasta cerca, pero con giro. Debido a la naturaleza del sensor de giro, y de convertir el movimiento
en general, se producira una pequena cantidad de “exceso” en el turno. La programacion en esta leccion se divide

en dos pasos para expilcitly direccién y adaptarse a este fenémeno.

Conceptos clave: Sensor giroscopico, Error de sensor complaciente

Gyro 1: Introduccioén a los Sensores
Introduce el robot en el mundo real (Autbnoma campo de golf Mower), y el reto que el modelo
de (Segadora Challenge)

Gyro 2: Robot Config

Contiene instrucciones de construccion y configuracion para el resto del capitulo

Gyro 3: Girar a angulo (Parte 1)
Utiliza una variante del patrén hacia adelante hasta que se convierte en lugar de pasar directamente, y utiliza el

sensor giroscopico para detectar el cambio de partida. Programa funciona, pero no ser tan precisa como se desee.

Gyro 4: Girar a angulo (Parte 2)
Discute los factores fisicos que contribuyen a la inexactitud de la mocion original, y las estrategias para
mitigar el problema.

Gyro 5: Examen
Explica soluciones de muestra a los mini-retos de este capitulo

cortadora Challenge
Requiere que los estudiantes para programar un comportamiento basado en sensor giroscopico que impulsara el robot sobre

todas las partes de una superficie rectangular, incluso si se pierde traccién a mitad de un turno.

consejos:

> El sensor de giro, al igual que todos los dispositivos del mundo real, es imperfecta. Esta leccién utiliza esa imperfeccién como una

oportunidad de aprendizaje.
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sensor giroscopico

== Gyro 1: Introduccién

Gyro 1 : Introduction to Golf Course Mower Introduce el campo de golf Auténoma cortacésped
y Desafio

Check Your Understanding:

\rtéi 1. What does a gyro sensor help the robel to do?
1) Mow a procisa cisance
03 Tum meen procinty
) usecps
1) None ot o abowe

| ' F—

1) Gyeo sensor 1 mom sceurats man GOS
1) GPS = sometimes blocted or unavaiatie
o GPS can be slow sometimes

1) Riobot maves taster using gyre sensor

=

[

- 3. Why shoule your rebet use & gyro sensor even if It already has rotation sensors?
1) Whasts somatmas sip and lose accuracy

Gyro 2 : Robot Config

Gyro Sanscr Configuration

e Gymo Sonsor & requinsd 10 Compiots soctons of s chaglor as wol for tho fnal challanga = Gyl"O 2: Robot COnflg

En este capitulo se utiliza el modelo de base de la conduccion,

ademas de un sensor de giro.

Sensores del capitulo anterior se pueden dejar en o

eliminados tan conveniente.

S — IF

+

Gyre Sarsar - Driving Base
Maliet Edunator 1
@ B suicing instructions ra
J A




sensor giroscopico

Voo G fowi{m} . i ;
| e | Gyro 3: Encendido de angulo (Parte 1)

Gyro 3 : Tum for Angle (Part 1) Este paso introduce su vez para el angulo de la manera

que se esperaria para trabajar, siguiendo el patrén hacia
adelante hasta. Debido a una serie de factores fisicos
inevitables, el robot sera notablemente “revocar” el angulo
del objetivo. Este fenébmeno se aborda en el siguiente

paso.

1. Bacause of e way it is stiached to the robat, the Gyro Sensor measures:
 The amaunt £ fobaf's body Sums
4 Thes aevount Ew rcbol’s wheets tum
1 Thir assount 0 febol & “bppag” Brmard of backward
 When an oscilcscope is nearhy

actually ran,
e robet tamed £s Dody exactly 90 degrees
1 The rabet tamesd £ body sightly mare than 30 degrees
© The rabet moved forward 63 degrees
© Thie rebet spen in place farever

Gyro 4: Girar para angulo (Parte 2)

Este paso se describen las razones para el aparentemente
Gyro 4 : Turn for Angle (Part 2) ~ i .

extrafio comportamiento del sensor de giro en el paso
anterior, y como esto puede llevar a una solucion (y lo que

es una solucién, en comparacién con una solucion).

Check Your Understanding:

€] 1. Which of the follawing factars contributes te the “cvertuming” problem™
© Dekay m sonvsing and el arsmissen
© Physieal momantum

" 2, Which ot the following workarounds can help 1 reduce the “overtuming” probiem?
 Replace the Gyio sencor
= Toling tha robot to wait untl o valuo that comes "balors™ 1o ond you actually wont
) Uty it numEene pon
© Pross the

Wihat In the difference betwsan
© Awerkaround is prelemed over a soliton




Does i sarse W fo Gyro bock workfer o turrs?

program

Wehat happsns’

ni Challenge 1: Rectangle Box

Program and make the robot
all of its furrs,

sensor giroscopico

|E5ick Show hirt t addd kirts hera]

Optional Activities

Did You Know?

Did you knaw?
How the Gyro Sensor Works

The EV3 Gyro Sensor = a MEMS Sensor (Micro-EleciroMechancal System)

Gyro 4 (continuacion)

Inténtelo: Giros a la izquierda

Solicita a los estudiantes a tratar de usar el sensor de giro para realizar un giro

a la izquierda.

Dado que la espera para Gyro bloque esta en el modo de cambio, izquierda
y derecha gira tanto en el trabajo - que va de 90 grados en cualquier
direccién es todavia un “cambio”. Esto no es cierto en el modo de
comparacion, sin embargo, como el modo de comparacion utiliza rumbos de
la brdjula que iran negativo si el robot gira a la izquierda (y por lo tanto llegar

a-90, no 90).

Mini-Challenge. Cuadro rectangular

Desafia a los estudiantes a hacer que el robot correr alrededor de un
objeto rectangular (o cuadrada), utilizando el sensor de giro para hacer
de cada turno. Al igual que con la mayoria de los mini-retos, esta tarea
esta muy estrechamente relacionado con lo que se espera que los

estudiantes que hacer durante el desafio.

[Opcional] Como funciona el sensor giroscopico

Explicacion del principio fisico de funcionamiento
del sensor de giro.
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= Thw program shown below i from he main Tum for Anghe kesson.

= The roool bams on its in icn, Ehen leaves tem on whis
wiaiting for
motors off and the robol stoos:

= Thes lurns the robol approximatety 90 degrees 1o f rght. The smallor sevsar tirgat of 0 cognees.
compensatas for hie rbol’s Endancy i “overtum”™

ge b 80 deg e program turms e

Caapric 22 Carmegi Letizn Raokcs Aidsmy Al sghts aened

sensor giroscopico

= Gyro 5: Examen

Las soluciones de muestra y explicaciones para ambos

mini-retos se pueden encontrar en esta pagina.

54



} }[ .‘f) 5. Turn For Angle ]
1208 45 /¢

sSensor giroscopico

4§ Waoe =

[IREATE < |

Gyro 6 : Mower Challenge

Challenge Review

ERASER ATTACHMENT*

*ACTUAL DESIGN MAY VART

ERASER ATTACHMENT
» LI SPARL FARTS. CAEATE AN ATTACHMENT
| THAT HOLDS & WITEBOARD ERASIN I FLACE

SCOOP ATTACHMENT*
“ACTUAL DESIGN MAT YARY

SCOOP ATTACHMENT

== cortadora Challenge

Este paso establece los detalles para el Desafio del cortacésped. Los
estudiantes deben trabajar en sus equipos para completar los objetivos
de desafio. Las zonas “lodo” (cuadrados rojos) estan disefiados para que
las soluciones basadas en rotaciones de la rueda imposible. El robot debe
ser recogido, celebrada brevemente en el aire (con las ruedas todavia el
hilado), luego coloca de nuevo hacia abajo cuando el robot se convierte
en la parte superior de un parche barro. Las zonas de lodo estan
posicionados de modo que el robot tendra que girar mientras que en la

parte superior de al menos uno.

Si usted tiene una superficie de tablero de juego que borra limpiamente, la version
del borrador de la junta puede funcionar mejor. Si no es asi, utilice la version de
partes sueltas, pero hacer concesiones a un gran numero de piezas rodando en el

suelo.

Cortadora de Desafio PDF

Inths chalionga, you wil program your EV3 robol t emse of coar tha antin gameboand of athar marangs o
perts. Thee ol 1= e ko e Feely 0 sreigl lines, using ary imeod you want. Howes, thers are e
s Board of thirke areas, The robol mus! be picied up by

ROBOT MUST CLEAR BOARD OF MARKINGS OR FARTS.
FMUD ZONES AT SPECIFIED LOCATIONS.

o

mediciones detalladas para el disefio de la placa, asi como las
instrucciones para su puesta en marcha, Detalles de la regla, y
pistas para resolver el reto se pueden encontrar en este documento

imprimible.

€ EV3-VT CHALLENGE

CHAPTER 5: Mower Challenge

11 this chabungs, vou will program vour VS rebet 19 arsss o clear the wrisew garmabosed of withar miskagh o
parts. Tha rokesk i able b mave frasdy in siraight Lines, vaing sny mathod rt. Howsser, thers arw tres
musd soms rrarked on the garme board. Whan furming in oom of thess armas, the robst muss be picked ug b
harwd, woed placed uck down,

Rudes and Procedures:

* Thainhat must claar o
12 12 campl

beaed of marks e

LR —

{red squanes; a: any point e,

must be peched up and backdown, a1

chose to tha same spot =
L dewelapging patha “

§ Hints: A\
= Backute the roboT's Whesls C3nsNB t0 3G 1 the i when it Ficked up, AGETons or Time wil not be

rehable for tumsin the mud.
© Tha Gyra Sensar reipends ey i the rebet’s bedy tursing. e it unatiested By ntereuption lils baing

pecislly rant the sdged of s reack. Plan

* Lise an adjustient factor 1o compencate fos the fact that the rotiet won't see 50 degrees uned 11 past
Y S0ceges J
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W 6. Move Until Color ]

Sensores> Mover hasta el capitulo del color

En Mover hasta que el color, los estudiantes programar un robot que esperar hasta que su sensor de color detecta un objeto de

un color determinado antes de proceder con otros comandos. Esto se combina con motores de encendido y apagado Motors

para producir un comportamiento paralelo hacia adelante hasta que los que utilizan Touch y ultrasénico Sonar en el capitulo

anterior.

Conceptos clave: Sensor de color, hacia adelante hasta Patrén

Color 1: Introduccién a los Sensores
Introduce el robot en el mundo real (Autbnoma de vehiculos de motor), y el reto que el modelo de
(Trafico desafio de la luz)

Color 2: Configuracion del robot

Contiene instrucciones de construccion y configuracién para el resto del capitulo

Color 3: Espere verde
Utiliza el bloque Esperar color para hacer una espera de robot para el sensor de color para detectar un objeto verde

delante de él antes de mover

4 colores: rojo hacia adelante hasta
En combina motor y los comandos de apagado del motor con Espere a color para hacer que el robot se mueve hacia

delante hasta que el sensor de color detecta un objeto rojo

Color 5: Examen
Explica soluciones de muestra a los mini-retos de este capitulo

Semaforos Challenge
Requiere que los estudiantes para programar un robot para mover a través de tres sefiales de trafico, cada uno de los cuales pueden

ser de color rojo o verde al azar

consejos:

>

El patron de la programacion principal de este capitulo es muy similar a los capitulos anteriores, pero la
complejidad légica de la solucion desafio es mayor. Los estudiantes deben seguir mejorando su comprension de

the.ways en el que los comportamientos se relacionan, para producir los mejores (y mas simple) posible solucion
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) W5 6. Move Until Color

sensor de color

- . " = 1
J &. Color % d L fe |
aw (BN A L
EETEE

Color 1 : Introduction to Autonomous Vehicle

Topics Covered
@ Ao ot Whiles
@ Crabongs e

= Color 1: Introduccion

Introduce la Autdbnoma de vehiculos de motor y el
desafio de la luz de trafico.

Check Your Understanding:

1. What ars some of the 96 0 self-driving

Finang & patn o e destinaton

Foliowny the road

Oeying traffic ks and signals
) Aoiding oer vehices

Al of thee above

2. Wit will the to detect Sensor?
The speed of the 1obat
Distance fom the vehicle m fiont of the robat
‘Wadth of the road
Color of a trafc light

J: 1
P | i
4 e lU—m}-ﬂr X e

Color 2 : Robot Config

Color Sanser Canfiguration
The Color Sencor is requited 10 complate sechons of ths chapter as well for the Snal chalangs

COLOR SENSOR ATTACHMENT

= Color 2: Robot Config

la senal de trafico de otro modo.

COLOM SENSCR PLACEMENT
. BunD:

CONTAMED 14 THE V2 SOATIARE

evitarlo.

Para la parte de video de este capitulo, el sensor de color
se montara en la ubicacién predeterminada. Se tendra que
ser trasladado al brazo para el desafio, ya que chocara con

Si esto causa un problema, puede cambiar las reglas del
desafio para permitir al estudiante para mover la sefal
de trafico del camino en lugar de mover el sensor de
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E} 6. Move Until Color

Color 3 : Wait for Green

Wihat dows this program do?
1) wenet tor tho Color Soncor 1o 500 8 Red objoct, then meve fonvard

1) it for the Cokor Senot o see i Grean object, then move fonvard

1) it ursl way, fo
1) Moo Sorward uil £ sees & Geven objoct

\:«"iz -

1 Wt hoe ANY cf the colors ko be seen

1) it fon ALL ol the cokrs 1o be seen it e same time
£0) vint for ALL of the colors 1o be seen st ieast onca sach

0 Wit for ALL of the colors 1o be seen n the ordor indcated by the numbors.

Try i1

The EV3 Cokor Sersor can detect 7 dilerant colors, phus (e absence of Color
Edch of these B colors = abelod with a difforent nurrber,

sensor de color

Ty 1| Mo Goler
Wit doers Eher Mo Color “color” men in the Sel of Colors menu?

Change your progrem 3 at it wais for "No Calor” (Option ). Make sure you urseloct all 1he oar colors

m-wmm Senson, el o
Vihai iggers the Wait For Mo Color Biock? Tyl

o Ty

Yiua cian s thi Numbed value of this cutrenty detisched coiot ditectly on i FVI'S viawscien,
intha Perl View Modo

1. Lise th Let and Raght Butiorss on the EV fo navigale i the
EV3 Appa meny ). and press the Enbor Euion to scioct
Port View Mods'

Thir B blocks. af ta wwmummwwne

mamwwnm ocrss e lop

== Color 3: Espere verde

Este paso introduce el Esperar bloque del color. Este paso es
estructuralmente similar a la otra Esperar comportamientos - La
espera de bloque del color esperara hasta que se detecta

cualquiera de los colores seleccionados.

jIntentalo! 1: No Color

La opcién “No Color” representa el estado en el que el sensor
de color no esta recibiendo una lectura de una superficie en

frente de ella.

jIntentalo! 2: Valores Port View sensor de color

El modo de puerto Ver en las EV3 menus en pantalla no llame
colores por su nombre. En su lugar, utilizan los cédigos numéricos

que aparecen junto a los numeros en la lista de verificacion.
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E} 6. Move Until Color

sensor de color

A El color 3 (continuacion)
:ﬁl{lj 1. Point the Color Sensor dwectly ot the Red side of the Color Crate.
What value doyou see?

(&)
oy ctor s

at the Bius side of the Color Crate? Try it

=
111 3. pointthe Cotar Semsor away
What reading does It ghve? Try it!

ki Mini-Challenge. Travesia de ferrocarril

Mini Chall 1: Rallroad Crossi) H
@ P spling s S En lugar de esperar a verde para ir, Esperar “No Color’.

thak ratse and iowsr in e path of traflc

robot 30 of waiting for WAl far te red 8100 SigN 10 e taken way.

D You Know?

b [Opcional] Cémo funciona el sensor de color

How the Color Sensor Works.

El sensor de color es en realidad tres sensores diferentes: un
sensor rojo, un sensor de azul, verde y un sensor. Mediante la
medicion de las cantidades relativas de luz roja, verde y azul
que refleja una superficie, el sensor puede decir el color de la
superficie.




E} 6. Move Until Color

Color 4 : Forward until Red

1. What does this arogram do when rur?
0 ahea ha et

uniil he robot soes

o]

1) i tster whees T 1ot soes & red object

Mini Challenge 1: Forward te Stop Line

In AdddSion B sgns and ghts, salfdriving cans also need o obay pavemant markings, dor s 900 e
taling whara 1o slop.

Madity your Color Sensor

COLOR SENSOR (DOWN) ATTACHMENT*

TASTUAL DESIGH MAY WARY

sensor de color

== 4 colores: rojo hacia adelante hasta
Este paso agrega el motor y los comandos de apagado del motor para
hacer una hacia adelante hasta que el comportamiento como los de los

capitulos anteriores.

Mini-Challenge: adelante a Linea de detencion

Enfrentar el sensor de luz hacia el suelo para detectar lineas de
colores en la superficie de la mesa. Este es un uso comun del
sensor de color en competiciones de robotica.
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W 6. Move Until Color ]

-

J123450

ELLOW STOP LINE ON DARK SURFACE

BLACK STOP LINE ON LIGHT SURFACE

[Clck Stwow hint ks ackd hirds ters]

B & coor prev - next X Ent
T s G

Color 5 : Color Sensor Review

Fregeam Review: Walt for Green

» Th progrem shomm Blow b sammple code for meking your 1ol wad unll it sees Ve colc gresn

L \‘ﬁ Hover o afy bicek if I PIOGRM B0 view 8 Oetafied oxpiananon
)

Pregeam Review: Forward to Stop Line

= Tha program shown below is sempls code fer Tonwaed 1o Stop
Ihat [P TOBOL 1S FUNBING AN 1 WIS labke, KCKING for & Diack e

* miw chalengs. The program assumes

= First, Bwr robol slarts i molor 1o move Brwerd, and when e color sensor sees e colos biack, he robol
stops e malor

. “ﬂ Hover on any biock in the program ko view & detaied arpianaion
|

Color 4 (continuacion)

Ahora intente el reto en otras superficies con otros

colores!

== Color 5: Revision de color del sensor

explicaciones ampliadas para la espera para el programa verde

y el delantero para detener el programa de linea se pueden

encontrar en esta pagina.
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W5 6. Move Until Color

sensor de color

)

Color & : Traffic Signal Challenge

Chalisngs Raview

COLOR ARM ATTACHMENT*

RETUAL DESKGH MAY NARY

COLOR ARM FLACEMENT

C
.l.;:q ! 1ram
+
CUSTOM BUILT
ATTACHMENT

In this chaliange. You diftarent @ach of whch has a
braffic signsl The affic Sgaal, which can be st B colred block of e redigrsen card, is hald by hand al
st heght range of the Color shor, 50 you wil noed fo moddy g5
pilacement o the rabot 50 that £ can 9 the ialic sagnal &nd raaCt ApEeOpialel.

Bonus: Tha eobod does not naed o stop on its own afler passng thiough all ihree intersechons (f can ba
stopnod by hand).

HOLD THE TRAFFIC SIGNAL AT A SET HEIGHT AND HAVE THE ROBOT
REACT ACCORDINGLY DEPENDING ON THE SIGNAL

Write the program 5o thal it DOES slways stop afior going thepugh the third istorsaction. This wil roquire tha:
s ol Swehch {5 vl seclion]

== Desafio senal de trafico

Este paso establece los detalles para el reto de la senal de
trafico. Los estudiantes deben trabajar en sus equipos para
completar los objetivos de desafio.

Los equipos tendran que volver a colocar el sensor de color en el
brazo del robot para que pueda llegar lo suficientemente alto como
para ver las sefales de trafico, y también mover el sensor fuera del
camino después. Si esto es un inconveniente, modificar las reglas del

desafio para permitir que la sefial que se trasladé fuera del camino.

Trafico Desafio senal PDF

mediciones detalladas para el disefio de la placa, asi como las
instrucciones para su puesta en marcha, Detalles de la regla, y
pistas para resolver el reto se pueden encontrar en este documento

imprimible.

& Introduction to Programming

LEGO® MINDSTORM® EV3

S CHAPTER CHALLENGE —_—
CHAPTER 6: Traffic Signal Challenge

" this challangs, you vl 2 rroger e 1 robos £ thrsuigh thres difersat ntaraction, sach of waich
nal

ch can b withar the coloted Sock or the megreen caid,is il by
b 3 carvera, e dtechon range ofthe Coor Seasor m crt 00 il need 15
e roiaoc 3 than A can ses the raffic signal ind reect

Rudes and Procedures:

+ Trwhie tigaah ore risrmssnad by halding tha
schornd bk witn the gl side downward

signal color ot wah i trsection iy

@ @ 0

Challenge POF
[ Eafic_chafienga pdf |

o e01d Connpe Mbon Risxdes scademy

Himts:
2 Ve commands, ) o braak the robot s behaniorrto stages, W s the
doing durng thoas sage?
Popped i trare iy

b Bince you anky have 5

kot waitng b

. |1nug=! s b R ight, s ferpet that i ekt 1wt fo the nesusl Gresin light Bfere orecesdng]
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Introduccion a las decisiones del

robot - Loops

Las decisiones> Capitulo Loops

En la Unidad de decisiones, los estudiantes comienzan a trabajar con el flujo del programa de forma mas directa. Bucles
dan a los programadores la capacidad de repetir comandos; muchos estudiantes ya saben. Sin embargo, el verdadero

poder de bucles recae en la capacidad de decidir si repetir o no.

Conceptos clave: El flujo del programa, bucles, bucles condicionales

Bucles 1: Introduccién al robot de manipulaciéon de contenedores
Introduce el robot en el mundo real (contenedor robot de manipulacion), y el reto que el modelo de
(Manejo de Contenedores Challenge)

Bucles 2: Configuracion del robot

Contiene instrucciones de construccion y configuracién para el resto del capitulo

Bucles 3: Movimiento Looped

Utiliza un bucle sencillo (infinte) para hacer que el robot se mueva adelante y atras varias veces

Bucles 4: Loop con Control Count

Establece el bucle para repetir sélo un nimero determinado de veces

Bucles 5: Bucle con control Conde
Utiliza un sensor para decidir si el bucle se repite o no al final de cada pasada

Bucles 6: Revisién
Explica soluciones de muestra a los mini-retos de este capitulo

Desafio de manipulacion de contenedores
Requiere que los estudiantes a utilizar bucles y control de sensor para programar un robot para recoger una serie de

objetos y moverlos de nuevo a una zona de inicio

consejos:

> El concepto de la repeticion es simple, pero es importante para comenzar a construir un modelo mental mas amplio de flujo
del programa ahora que los estudiantes puedan comprender como se relacionan con bucles Interruptores y bucles en los

proximos capitulos
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Decisiones - Loops

© 1. Repasitve tasks can be accompbshed efficiently by_.
‘Winiing wery iong programs
+ Wiiinig mutphe programs:
* Repoating behavors within & program
Masulaly controling T iobol

== Bucles 1: Introduccion

Introduce el robot de manipulaciéon de contenedores, el
Desafio Manipulacién y bucles.

Loops 2 : Rebot Config

Ultrasoaie Sensor Configuration
The Utmsoric Sansor i raquaned 1o comglss sectons. of tha chagter

ULTRASONIC SENSOR ATTACHMENT

| ULTRASONIC SENSOR PLACEMENT
+ PLEASE BEOFER TC THE BULDONG IS TRHUCTIONS
CONTAINED I THE Y3 SOFTWARE

=S

+

Eahot Baacatee = |
[E— !

Ultrassnic Sensor - Drivi...

Bucles 2: Robot Config

El robot de este capitulo se utiliza el sensor
ultrasénico, y finalmente afadir el sensor de color en
el Desafio.
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Decisiones - Loops

= Bucles 3: Movimiento Looped

Este paso introduce bucles. El bucle de defecto envia el flujo

| _.-_I.E. TEEE T

Loops 3 : Looped Movement
del programa vuelve al principio del bucle cada vez que se

llega al final (es decir, se repite infinitamente). La explicacion

basada en el flujo del programa se utiliza porque explica la
accion de bucles (y posteriores) Interruptores de manera

sistematica que evita errores comunes.

Check Your Understanding:

1. What doas the Lacp do?
Senu oW back et pont in Grem, Causng iL 10 rapest SOme INSYLCBONS.

17 Chooss batwsen two dfennl possibia sets of commands 10 un
Repesta o of e robot

R e

* 2 Howdo you acd a Loop to a progran?
© Click the Laop Block, Ten deag & bax around the commands. you wan B pat irsids he Loop
Sefoct ihe blocks you wan! o pul inside the Loop, then right-click and choose Place in Loog™
* Right-click naly aroa "Mk Loop™ AppeaTs

 Dirag  Loos el e progear, Bhen dhay comsmends ek

Mini Challenge

Mini-Challenge: Vuelta 1 plaza
_,.,_ #ini Challenge 1: Square Lap 1
f Fongas 51 Seper Sahaiial e it e il el S o et Bk Ml Desafia a los estudiantes para modificar los comandos
dentro del bucle de modo que el robot hace su camino en
torno a una caja cuadrada. La clave de este desafio esta en
la simetria de la caja: se puede mover a la misma distancia
de cada lado, y girar 90 grados después de cada

movimiento.

Mechanical limitations will bot from staying on
‘Complate at jeast one full I3p 1o complote the chalfenge!

‘ [Cick Show hiet ko add hints hede]

sesenta y cinc




Decisiones - Loops

= Loop 4: Loop con Control Count

Este paso introduce la idea de que puede terminar Loops, mediante
el uso de bucles que solo se repiten un nimero determinado de

veces.

Los bucles que solo se repite a veces se denominan

condicionales Loops. En este paso, “a veces” se basa en el
recuento de bucle; en el siguiente paso, un sensor tomara la
decision.

Check Your Understanding:

Este programa se basa en el programa de la etapa anterior. El “Programa
(& R de Inicio de” vinculada a la derecha del video proporciona una copia de
1) Every e, forener trabajo del programa del paso anterior si es necesario.

1) Onvy o brted nusries cf trmes

B 1 tha Touch Sansor is not prassed when the Fiow reaches the end of tha Loop

1 ¥t 5 oo aler i Lovp

S 2 vmatdoen It mean for & Loop to be “Cendicnal” in the EV3 Programming Seftwars?
c It only sends the Flow back under cortan conditions.

O Tha ened Loop can bo skippod sndor coflan condibions

) et ahar & is tramed, or
1) The coce runs eveey time, no matter wha
)
7 3, Whatis the "conditiort in this Luop based or?
1) the csance me rcbat hes ravesd
10 ™ watue ot the Touch Sersor
1) The rumbir of times the Loop has sent the Flow back

o The rumber of soconds the Leop has been running

Inténtelo !: otros carqos

T Ehaeging MO0 48 Lntis: COUNE G 12, 11O GG 6 pRegese Incita a los estudiantes a utilizar un ndmero diferente de los
|

Condes en el bucle.

, | )

| Wmatnappens?

= Mini-Challenge: Vuelta 2 plaza

M e AR i En lugar de un bucle para siempre, los estudiantes tienen el reto de

ool 5 maks j ap the bax

limitar el comportamiento de marcha de vuelta a una sola vuelta

" 56 that tha rob Wi iy ona op T completa (4 lados de la caja).

D rot write sazh movemend by hand - use  Loop!




Decisiones - Loops

= Bucles 5: Loop con Control Sensor
Loops § : Loop with Sensor Control Este paso continua modificando el programa de los
pasos anteriores utilizando un sensor para decidir si
repetir o no. Hay un error comun que un
“Sensor-controlada” Loop controlara continuamente el

sensor y terminar el bucle inmediatamente cuando, por
ejemplo, se alcanza un umbral.

Check Your Understanding:

- wmm;w_mnﬂwwmnmmmmwumwmm Sin embargo, este no es el caso; el sensor sélo se

6

comprueba mientras que la decision de repeticién-o-final

pqa 130> .. : =0 O se realiza al final del bucle, no mientras los mandos
e Ao n. | , .
"'L o '” e dentro del bucle se estan ejecutando.
0 o 0

© mormo wns

1) e rabot sees somemning fariner than 30 cenimetors away Este programa se basa en el programa de la etapa anterior. El “Programa
103 o program ropoets e 20 imes de Inicio de” vinculada a la derecha del video proporciona una copia de
trabajo del programa del paso anterior si es necesario.

" 2 Hyou want to make a Loop end bated on a sensar reading, you should. .
1) setthe Loog's mode to "Sensor

1) Sot tho Loog's Mo 10 tha sonsar you want
1) Selct bha sensor you want whike tha pragran is unving

1) setthe Loos's Moda 10 Count Sensors

© 3. When coes 8 Sensor Loop check the sensar?
1) Continuously whia msida tha Loop

0 AL begining and erd af he Loop
) 4t e encor the Loop ooy Inténtelo !: otros sensores

1)t e end of every biock within £ Loop

Solicita a los estudiantes a tratar de usar el sensor tactil

para poner fin al bucle en lugar del sensor ultrasoénico.
Try Itt
Try it 1| Other Sensors

St e Loop's mocde b Touch Sensor instead of Ulasonic Sensor. Maks sure thens o 8 Touch Sersor
00 e robot. Fun i peogram and iny 1o ot the mEol 1o Sioph

(wrrm Las mismas reglas sobre el tiempo de respuesta del sensor se

siguen aplicando.

__1__-
122 :ﬂb& 122

- 'Q,.,ernu.: oy e B

= Mini-Challenge: Vuelta 3 plaza

Mini Challenge
- Reta a los estudiantes a adaptar su programa de vuelta a la

Miri Challenge 1: Square Lan 3
Q Vetn it ez B0 olatacki 1 emr. Tho sedecle wil e plaza terminar en base a un valor de sensor ultrasénico.

El programa sélo se detendra si hay obstaculos que son visibles para el
robot cuando el bucle termina (por lo general después de haber

conectado).




Decisiones - Loops

== Bucles 6: Revision de bucle

Loops 6 : Loop Review Las soluciones de muestra y explicaciones para los mini-retos en

B R este capitulo se pueden encontrar en esta pagina.

# Tha program shown beiow

bg'&’;_ Hover hlock &

Program Review: One Square Lap
« Tha program shown beiow i samgle code for minichalienge in e "Loopwih Cou Conto™ sscn

» Tha oode is very siméa by the solution lor Infinde Squase Lao solution above.
wacupt thial the loog is in Count Mode.

2182l

% -

Program Review: Square Lap with Obstacles
» Tha program shown boiow is samglo cedo for mini chaliange in o "Loop wih Sencor Contral” lesson.
. 1 1o foe O Lan sokiton above,
wcopt that the locp & in Seaser Meds
» Ths s diflarart o using A LiSmsaeic Wil Biockl

= Wait Bock holds progeam Sow uniil a condition & mel

= Loog with Sonsor Control coos NOT flow, It ority 50 flow back,
et it ot of B boops. Brecauses of i, thes osop Checks B sesisan walue just once. srwidiately abes b
i1 Movement 1 he looa

3T Carece Maken Blosscs Scatamy &1 rH eberad




Decisiones - Loops

== Desafio de manipulacion de contenedores

Loops 7 : Container Handling Challe " . v
il Sl b Este paso establece los detalles para el Desafio manipulacion

Sheeafien de contenedores. Los estudiantes deben trabajar en sus

equipos para completar los objetivos de desafio.

Como se sefialé en la parte inferior de la pagina, el método
mas facil de resolver el problema es utilizar delantero hasta
casi llegar al siguiente objeto, Reverse Hasta rojo para volver

a la zona de salida, y un bucle para repetir el comportamiento
CONTAINER HANDLING ATTACHMENTS®
de los cuatro contenedores .

RETUAL DESKGR MAY VST

ARM CONTROL PLACEMENT . . . < .
. ATIACH THE MM P ORDER 1 GRAR ONTO T Los objetos contenedor debe ser suficiente para que el sensor ultrasonico para
Z LESOCRATES 00 CLATOM BANTS.

detectar grande, pero lo suficientemente delgada para el brazo para cerrar alrededor.
ULTRASONIC SENSCR PLACEMENT
* T FORARS T pevics comaras Gomas de borrar, tubos de papel higiénico, o recortes de cajas de carton o material de

embalaje todos pueden ser buenos candidatos. Tenga cuidado con los materiales
COLOR SENSOR lWKI FllCEﬂEN’I

absorbentes de aisladores del sonido, sin embargo, que el sensor ultrasonico no

puede detectar.

+ Manipulacion de contenedores Desafio PDF

Medium Metor - Driving .

mediciones detalladas para el disefio de la placa, asi como las

instrucciones para su puesta en marcha, Detalles de la regla, y
pistas para resolver el reto se pueden encontrar en este documento

imprimible.

@ Introduction to Programming

LEGO® MINDSTORM® EV3

=

£ CHAPTER CHALLENGE
I ihes Chadangs. you Wil LS 8 L0op 0 Drogram your Fobot 10 Mowe 3 SH0as OF CONEIrs o & loadng CHAPTER 7: C i Handling Chall
2ome. Tho conbiiners 19 be loaded ane placed & meguiar intervals, so you wil have o use 8 Wlom In ghiy Chalesgs, you will uss 3 Loop 10 program your rebot 1o move 3 series of containan into a loading
each one. The kot shoukd thea use i imlo the lcading o, Tha contuners 1o be loaded are placed ot ireguisr interva, 40 o wil hive 10 us 8 sonser o detect
with a red ouine - and releass A there. #3ch one. The robat should $Hen Use 1Tl 81 10 ranapan ack it
Wit & red outline - and release it thers.
1. ROBOT STARTS IN LOADING ZOKE Rules snd Procedures:

2. PROGRAM T0 GRAR AND CARRY BOXES BACK T0 LOADING ZONE
© e four sectangula: E{HCH 1S MErIAE tha

h.:r(a!um Mocrbn ult with LEGC

» sraight
Hirw ot She atar] al wach eun, with o fla s
Pucing tha rebict, s ther dutanze From sach
other should be sared randanly

4 The drop-off area for the containen should

B g a ﬂ ba n?mM ...m red l.?(lrfl' tapn. B .f in

+ Acottsesr »-v. o parts harging cutsice
the |aadirg ares may be removed by hand 1o
makes rocem for the nest cortanar,

* The rokof must returm all four containen reb
iy to the loading ares, /egardiess of wheie
they wane located Song the irial bne.

USE THE ULTRASONIC SENSOR TO DETECT THE BOXES
AND THE COLOR SENSOR TO DETECT THE ZONE WHEN RETURNING Hints:

Une # Loop 56 repant similar sortions of the behavios You shauld not J-auw..u— o kunmw.m:
¥ tha et rbeds 1o parkzem sy betiers proe te the locs  the 70
gram.

¥ tha rsbet naad ta parsem sy sctiond ihar the keop, simply place tham aftar the Loap in the grogrim
® Use Senees 1 bl S rebct fovate both te contamers ard the lading cor, a5 e et distarces fe-

quared will b difermes wach trme e fobat rust|




Introduccion a las decisiones del

robot - Interruptores

Las decisiones> Cambia el capitulo

Interruptores y bucles tienen diferentes efectos sobre el flujo del programa: mientras que los bucles podria enviar a fluir de
nuevo para repetir comandos, Conmutadores forzar el robot que elegir entre caminos alternativos en el codigo. Como

condicionales Loops, que suelen tomar esta decision basandose en la retroalimentacion del sensor.

Interruptores rara vez se ven solo en la programacion robética, ya que los robots hacen muy raramente aislados, las
decisiones de una sola vez. Es mucho mas comun de poner un interruptor dentro de un bucle, para permitir que se repite la

toma de decisiones.
Conceptos clave: El flujo del programa, interruptores, Decisiones repetidas (Interruptores de bucles)

Los interruptores 1: Introduccién a la Planta Sorter fresa
Introduce el robot en el mundo real (Planta de fresa Clasificador), y el reto que el modelo de
(Planta de fresa Challenge)

Interruptores 2: Configuracion del robot

Contiene instrucciones de construccion y configuracién para el resto del capitulo

Interruptores 3: Mueva Si Borrar
Mediante un solo interruptor ultrasénico para tomar una decisién: seguir adelante si no hay un objeto cercano, o

girar hacia un lado si hay

Interruptores 4: Decision Looped
Utilizar un bucle para repetir la conducta basada en conmutadores, lo que permite al robot para resolver ciertos laberintos

simples

Interruptores 5: Examen

Explica soluciones de muestra a los mini-retos de este capitulo

Desafio de la planta de fresa
Requiere que los estudiantes al uso repetido decisiones y sensores para programar un robot para ordenar una serie

de objetos de color y moverlos de nuevo a una zona de inicio

consejos:

> Interruptores no se repiten a menos que un bucle de repeticion les hace (de la misma forma un bucle hace que cualquier repeticion de

bloque)
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G 8. Switches

Decisiones - Interruptores

Check Your Understanding:

" 1A Switch will allow your robot to...
* Winte very long programs
= Write multipis programs
Fipeal bofimviors within s program
Mk & ane-tim decisicon

™™ Los interruptores 1: Introduccién

Presenta la Planta Clasificador de fresa, el Clasificador
Desafio Strawbery, e interruptores.

Switches 2 : Robot Config

Ultraseale Sensor Configuration
The Uitmsoric Sanor 15 roquanad 1o comglon soctons of the chagtor

ULTRASONIC SENSOR ATTACHMENT

™" 2 interruptores de configuracion del robot:
El robot de este capitulo se utiliza el sensor

ultrasonico, y finalmente afiadir el sensor de color en
el Desafio.

7



G 8. Switches

Decisiones - Interruptores

2 i: C 8 Switches 7 arev | nest [
|_|-_i!- s [AETE =

Switches 3 : Move If Clear

Check Your Understanding:

f thers i an obgect in font of the Utessnic Sonsor when tha progeam starts
if & chiact passes in frond of the Ukrasonc Sensor at any tme

wti & abject passes in fond of the Uinsonc Sensor

15 e robot makes its decision about whether 13 move forward or tum...
1) Once, whven i Switch 5 reachied in B program

[ T
O Continunlly while thee program is ruing

1) Tho rabot aways mavas, na ralor what

Mini Challange
et .
== Miri Challenge 1: Color Sensar Compare Switch
&
z’ The Swiich can use sensars to meke its decision as well
* Altach a Color SEnsor 1o the EV3,

ULTRASONIC AND COLOR SENSOR ATTACHMENTS

~ - ULTRASONIC SENSOR PLACEMENT
e o LA

- e adicnd
ATTACHEE PO ENE PREMOUS SaSE

-4 COLOR SENSOR PLACEMENT
e

™ Interruptores 3: Mueva Si Borrar
Este paso introduce Switches, usando el sensor ultrasénico
de elegir entre mover recta (si no hay ningun objeto en la

forma), o girar una vez (si un objeto esta en el camino). La

explicacion basada en el flujo del programa se utiliza porque
explica la accion de los switches de una manera sistematica
que evita errores comunes, que también explica su relacion

con bucles.

= Mini-Challenge. sensor de color Comparar

Interruptor

Reta a los estudiantes a utilizar un sensor de color para decidir si desea
activar la izquierda o la derecha. Este comportamiento es directamente

reutilizable en la tarea de clasificacion en el Desafio del Capitulo.

[ itrasanic Samuor - Grivi..

= Change tha Swilch's mode to Color Sensar > Comgare » Color

® Pul tifferent perts of Pwe Color crater o colored cands of n Sond of the Soler Sensor eech lime you ran

Ihe program:




G 8. Switches

Decisiones - Interruptores

= Pt differont pérts of B color crate o colood cands o in ront of the Color Sensor each tim you run
he program

For this mini-chalienge, program the robot 1o tum to the right if it sees green or brown, and lefl ITit sees any other
coler, The robot only needs to 6o this onca per run, using the color It Sees 55 3000 83 the program starts.

[Cick Shaw hint ko ackd hirks hare]

" Optional Activities ™

F

Mini Challenge

Interruptores 3 (continuacion)

[Opcionall Mini-Challenge: Color

Nombre del Lector

-] Mird Challenge 2: Color Name Reader

» Try crestirg a Swilch with 15 Moge Sl 1o Color Sensor > Measure > Color

|y e s

= Then, press the ty « button (Add Casa) on the Swilch

Instead of o ¥ gymbal, & coior When run B Swilch checks e Color
Sonsor, and funs o branch with e malching colr

Desafia a los estudiantes a investigar el modo de medicién del
interruptor del sensor de color, que es compatible con multiples ramas
por lo que el robot puede actuar en varios colores diferentes de

manera diferente, en lugar de tener sélo dos opciones.
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G 8. Switches

Switches 4 : Looped Decision

Topics Covered
@ Swihnlop

1, Wihat happens when you place a Switch insiss & Laop?
* Thes robot runs in s cuche undl lold o siop
The robot makes a decision ance, hen repaats the resull many tmes:
This robol makes & decisicn many bmes; takng whaltover sction & aporopriale each tmo

© Yo cannot place 8 Sedich insice 8 Loop

" 2 When a Switen Is placed inside & Loop...
Chek e + 15h near the top of he soreen

© The sofware interpross the Swilch+Leop stches as o special constnsct

The smede bahavo: used &5 & vary

Bakd & maze for the robol, made up of sgeee oo ties.

H you don't have flocr tikes, use: 10 cm squates.
Makos sLe0 pou sdust your rolabon b go one tle, not 3 rotations

|I —> Finish
‘I

|1

Mini Challenge

Mirl Challenge 1: Smarter decisions challenge
F pengram by prding ha

1. Audio Feedback
© Make the rabot say, “Forward” any time it Gecides t move forward
© Make ay, “Right” any to tum right

2. Limited Duration
s ¥ gt stisck. Make the prog d after it hon

[Cick Show hint iy add hints here]

Decisiones - Interruptores

= Interruptores 4: Decisién Looped

Este paso coloca el interruptor en un contexto mas natural: dentro

de un bucle.

Una sola decision se produce a menudo demasiado rapido para
ser Util (o incluso notable). La repeticion de la decision da el robot
tiene la oportunidad de realizar comportamientos mas
significativos. La mayoria robot toma de decisiones tiene lugar en

una estructura parecida a ésta.

Inténtelo I: Maze Runner

Solicita a los estudiantes a intentar ejecutar su comportamiento
decision lineal o en bucle a su vez en un laberinto. El robot ira
directamente siempre que puede, y girar cuando hay una pared en
frente de ella. Los estudiantes tendran que ajustar las distancias
recorridas en el programa para que coincida con las “baldosas” en el

laberinto.

Las paredes de este laberinto deben ser criados paredes (a diferencia de
marcado en el suelo). Utilizar libros de texto u otros obstdculos exentas si es

“r

posible. Si las paredes finas “” no estan disponibles, puede utilizar cajas y empujar

la fila “superior” de nuevo una baldosa para crear una “C” en forma de laberinto.

Mini-Challenge: tomar decisiones mas inteligentes

Desafia a los estudiantes para afadir caracteristicas a diferentes
partes de su programa. Los estudiantes deben pensar donde
agregar cada comando, que se centra la atencion en el papel que

cada parte del programa juegue.
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Switches 5 : Switch Review

Frogram Revisw: Move ¥ Clear

Decisiones - Interruptores

TE=
Fi

Frogram Review: Cne Square Lap

== 6: interruptores conmutadores de revision

Las soluciones de muestra y explicaciones para los mini-retos en
este capitulo se pueden encontrar en esta pagina.
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G 8. Switches

COLOR SORTER ATTACHMENT*

AETUAL D SKGR MAY VASY

ARM CONTROL PLACEMENT

ULTRASONIC SENSOR PLACEMENT
v ATTALSS THE ULTRASONIS SENSOR $0 THAT 1T CAN DETECT
AND APPROADE A BOX

Driving Bave
e A

CUSTOM BLILT
ATTACHMENT

I fhes Chisbengs, you wil ] B lopoa
total of four piants, raprasentad as bawas Tha mbat wil move 10 & pland, Then sor it ethes the 10bafs rght
sidoif Lis good or 1 robal's loft if 4 is bad. Plant colors aro randemized for oach run

USE THE COLOR SENSOR TO DETECT WHICH PLANT (BOXES) ARE GOOD OR BAD.
GOO0D PLANTS GDES TO THE RIGHT OF THE ROBOT,
AND DAD PLANTS ARE SORTED TO THE LEFT.

\USE THE ULTRASONIC TO DETECT THE PLANTS
AND THE ARMS TO GRAB AND MOVE THEM.

Decisiones - Interruptores

- Desafio de la planta de fresa

Este paso establece los detalles para el Clasificador
Desafio fresa. Los estudiantes deben trabajar en sus
equipos para completar los objetivos de desafio.

El robot debe ordenar cuatro plantas para el lado correcto en
base al color de cada planta. La decision buena, mala o debe
sugerir inmediatamente una decision basada en el interruptor, y
el hecho de que hay cuatro objetos deben sugerir una Decision

repetida (conmutador en un bucle).

Los mismos objetos utilizados en la manipulacion de contenedores Desafio de
los bucles del capitulo se pueden utilizar para este desafio. Afadir papel de color

alrededor o en los lados de cada objeto.

Planta de fresa Desafio PDF

mediciones detalladas para el disefio de la placa, asi como las
instrucciones para su puesta en marcha, Detalles de la regla, y
pistas para resolver el reto se pueden encontrar en este documento

imprimible.

€ Introduction to Programming
LEGO® MINDSTORM" EV3

© CHAPTER CHALLENGE

CHAPTER 8: Strawberry Plant Challenge
gt vou will & combination of bath Looos and Switches 10 repel! B9 iNDeCTos Drodel on 8
ants, reprasented a5 boes. Tha rabot wil move 20 3 Elan, then 5ot & 10 sthar the rabat's
3 goad, o tha robot s beft F £ & badl

o

ot comabete the Challengs

Hints:
* Usk u Switeh 1o conductindividual smigecrons,
U o Lot e reg R —
* deeseding te the uld the rebet stop inspecnng?
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Introduccioén a las decisiones del robot,

$¢ 9. Switch-Loops

conexiones y bucles

Las decisiones> Interruptor-Loops Capitulo

Switch-bucles son en realidad soélo interruptores en el interior Loops, el mismo patrén que llamamos reiteradas decisiones en el
ultimo capitulo. Sin embargo, si un ciclo de toma de la respuesta se repite con la suficiente rapidez, que se acerca a un nivel
“continua” de la capacidad de respuesta. Por analogia, una pelicula parece que esta en movimiento sin problemas -
“continuamente” - a pesar de que realmente esta hecha de imagenes fijas, debido a que muchos marcos pasan muy rapidamente
(24 por segundo). Si un robot actualiza sus potencias de motor muy rapidamente en respuesta al sensor de retroalimentacion, el

robot parece que esta respondiendo “continua”.

Conceptos clave: El flujo del programa, decisiones rapidas repetidas = Control “continua”

Switch-Loops 1: Introduccién al tractor Autonoma
Reintroduce el robot en el mundo real (Tractor Autonoma), desde el capitulo Encendido y el nuevo reto
modelado después de él (Obstaculo Orchard Challenge)

Switch-Loops 2: Configuracion del robot

Contiene instrucciones de construccion y configuracién para el resto del capitulo

Switch-Loops 3: fallos de deteccion de obstaculos
Muestra dos intentos “intuitivos” para afadir la deteccién de obstaculos utilizando las técnicas existentes,

los cuales fallan

Switch-Loops 4: deteccion de obstaculos

Utiliza reiteradas decisiones rapidas para crear un programa de deteccién de obstaculos de trabajo

Switch-Loops 5: Examen
Explica soluciones de muestra a los mini-retos de este capitulo

Obstaculo Orchard Challenge
Requiere que los estudiantes a utilizar la deteccion de obstaculos para completar el Desafio Orchard con el elemento

afadido de obstaculos

consejos:

> Interruptores en el interior Loops que ya se utilizaron en el Ultimo capitulo ( “decisiones repetidas”). La
distincion importante de este capitulo es que los comportamientos “continuos” requieren un bucle de
rapido repetir, que los “discretos” respuestas de movimiento en el capitulo anterior no mantenian.



Q- 9. Switch-Loops

Decisiones - conexiones y bucles

T e

SwitchLoops 1 : Introduction to Autonomous Tracker

1.
Turning Chapter?
o There are more tess
1) Tho robot must compiata the chalangs wilhn a carn time lnd

[ ]  tobials pat

0 There s no diference.

—

= Switch-Loops 1: Introduccién

Re-introduce el tractor Auténoma, y presenta a los
obstaculos Orchard Challenge, y el interruptor de
bucles.

J -
S e
g K& o0

SwitchLoops 2 : Robot Config
Ultraseale Sanaor Configuration

The Uitmsoric Sanser 15 mquared b comgloto soctoes of thes chagler

ULTRASONIC SENSOR ATTACHMENT

| ULTRASONIC SENSOR PLACEMENT
§ PLEASE BEFER TE T U i MSTRLETIONS
CONTAINED N THE IV SOFTWARE

= Switch-Loops 2: Robot Config

El robot de este capitulo se utiliza el sensor

ultrasonico.
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*rht;- 9. Switch-Loops

SwitchLoops 3 : Obstacle Detection Failures

Check Your Understanding:

Wiy doesn't this program work for Obstacls Detection?

1 The peogram dstocts an object nad s13ps befcee meving el four rotalions
11 Frogearm aoeSTT fun Eetause 15 wailng 1o Siloct Sometnig i ofder 1 fun

1 Thir Merve St Bk heseds up the program, penventing 3 kom checking ol sinsors i B mssn e

Al of the above why i

. 2 Why doean this program wark for Obstacle Detection?

Decisiones - conexiones y bucles

= Switch-Loops 3: fallos
Este paso camina deliberadamente a través de dos programas
que no funcionan como un conjunto para el programa que hace

(en el paso siguiente). Los estudiantes a menudo tienen fuertes

% The Wnd Blecks provonis the fiow Fom raaching the end of 1o leop and chocking Retason Sensars
o 0 SOEL 1 L00p

% Tha Lo makas tha mtal go Backwaids.
“ The first Mave Steering block only goss for one rolabon, then ends tha program

Inatead of uaing ! the soluticn you will learn et will invalve:

= Rapid chickng of sensors
% A rew euliphe sensor W Bk
A new type of Loop Btk

prejuicios que los métodos que se muestran en este video deben
trabajar con los ajustes correctos, cuando en realidad, ambos
métodos son fundamentalmente inviable. Este video intenta mover
a los estudiantes hacia una mayor aceptacion de este hecho, y la

apertura hacia el nuevo enfoque.
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Q 9. Switch-Loops

| R o svincons o Lo mi -
¥ =Y

SwitchLoops 4 : Obstacle Detection

Topizs Coversd

@ SwtchLoogs
@ Obstacie Detestent

Check Your Understanding:

Decisiones - conexiones y bucles

: 1. Inatead of L

thinking about it as...
1) s o el vty of Wit Bl thit fkows rouilies seivsor croeching

1) Dawricading the progrom info the robat nd useg buftin opbons 1 fun parts of 10 program af certain
s

1) A long sesies of by movements that sad up for fosr rotations

10 Ao ths abovn ar valid supgastions

7. 2 How do repeated decisi BonoN?

ﬂﬂwanwnmrnnlsmd innTg ¥ dings of ary seneod changes.

O The rabod calculates the path with both sensors o first and nims. aigorithms for thes ket way 1o nm tha
courso

) e @ specilk the course

1) Funry operation & tast, and dones nol block alhee commands fioe nning

T 3. In the final varsion of ihe pogram, the rebot ends Up FrOCERSINg the SWREh inside the Loop...

1) Oniy ance, ever. because s & Swich
1) Four temas because £ Liop gous or 1our mastions

1) Thousads of senes, because i (000l processes lhe b very guekly ad encounters e Swikd) imaoy
brmes.

Mini Chasienge

Miri Challenge 1: Obstacle Detecting Move Until Slack Lina

Modity the Otstacie Detoction program you wrole 50 Sal il will move saluly (Mopging whon &n abstacks & n
#ront of i, mewing whan Bais i none) unil the Coior Sanser detects 4 black ine on he tbie, rathar than
until the ratot has traveled & certan numoer of olations

¢

= Afiach a Color Sensol 10 e EV3.

ULTRASONIC AND COLOR ATTACHMENT"

“ASTUAL DESISH MAY WARY

ULTRASONSC SENSOR PLACEMENT
pp--* ATTACH THE ULTRASOMIC SENS0R 10 ALLOW THE S080T
0 BETECT DRSTACLES AND REACT KPPROPUTILY

COLOR SENSOR (DOWN] PLACEMENT
= ATEAGH Ttk COLOR SENSCR, FACIAG DOWS, T8 BETECT

uttrasonic Sensor - Drivi... Cosaur Sensor Down - Or...

K &

Wharo can | fnd tho nsiructicns?

== Switch-Loop 4: deteccién de obstaculos

Este paso introduce la idea de que las grandes comportamientos
pueden ser construidos a partir de comportamientos repetidos
pequeiios, y que un interruptor dentro de un bucle puede crear este
efecto en el codigo. La repeticion rapida de las decisiones de
conmutacion y bucle permite que multiples sensores para ser
revisados, ya que ni uno “bloques” el otro manteniendo el flujo del
programa. Dado que el comportamiento se basa en el bucle para
continuar en funcionamiento, salir del bucle termina el
comportamiento. En consecuencia, el estado del sensor en el bucle
(rotaciones del motor> 4 en este caso) determina cuando termina
el comportamiento. El sensor en el conmutador determina lo que

hace el robot en cada instante dado hasta entonces.

Esto, por supuesto, sélo funciona siempre y cuando el
programa es capaz de bucle rapido; no seria capaz de
verificar la condicion de fin de bucle si otro bloque se sostenia
el flujo del programal!

Mini-Challenge: La deteccion de obstdculos se movio

hasta la linea Negro

Desafia a los estudiantes para afiadir un sensor de color ala EV3 y
modificar el programa para que se termina cuando el robot alcanza
una linea de negro. Dado que el sensor en el bucle determina
cuando termina el comportamiento, establecer la condicién del
bucle de sensor de color> Color> Negro significa que va a terminar

cuando el robot alcanza la linea de negro.
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$¢ 9. Switch-Loops

Decisiones - conexiones y bucles

Oy
% Hoveran ey
.

== Switch-Loop 5: Examen

Una solucion de muestra y explicaciéon de la mini-desafio en este
capitulo se pueden encontrar en esta pagina.
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Q 9. Switch-Loops

Decisiones - conexiones y bucles

= Obstaculo Orchard Challenge

SwitchLoops 6 : Challenge

Challangs Review

ULTRASONIC SENSOR ATTACHMENT

| ULTRASONIC SENSOR FLACEMENT
& FLEASE SER LINAED POF FOR ATISCHIG.

I thes Shisongs, you wil Frogram your EV3 robot, % move Font it siaring area through Bwee rows of init
trees. The sobol must pass akaig Dot sises of sach row during its 1. n sddiion, however, thare will be o
o e e, Th tstacks:
instead, whan it ancounters one_ 0 L] W at which poet e
robot should continue on s way.

THE STARTING AREA CAN BE RE-LOCATED TO WHEREVER SPACE 15 AVAILABLE.
ARE PLACED THE THONS.

Este paso establece los detalles para el Obstaculo Orchard
Challenge. Los estudiantes deben trabajar en sus equipos

para completar los objetivos de desafio.

Esta placa Challenge esta configurado de forma idéntica al
Desafio Orchard del capitulo Encendido, pero contiene
obstaculos que pueden ser colocadas al azar. Los
obstaculos pueden ser los mismos que los utilizados en el
manejo de contenedores o fresa Clasificador de desafios.

Obstdculo Orchard Desafio PDF

mediciones detalladas para el disefio de la placa, asi como las
instrucciones para su puesta en marcha, Detalles de la regla, y
pistas para resolver el reto se pueden encontrar en este documento

imprimible.

€ Introduction to Programming
LEGO® MINDSTORM" EV3

© CHAPTER CHALLENGE J

CHAPTER 9: Obstacle Orchard Challenge
W this ehalienge, you wil progrem your EV3 tbot ta mave her itz asting wees theoughthees raws of it

ackdingn, haw: ot mar
Tha Fabet thsid not b, i
they are remaved by ha:

e
o, # ghouls st mavg unm
o o 1wy,

i
’ e Aenge use: the same game boad
- aiveR
L R e 5 the Orehurel Chalmngs framm Chapter
....... "\
!
& ¢ art sy
% |+ Faceces o two chstacies randomly atong-
[ | N e wnide of o row fer the rosen 1a encoun
.5 FUARTING ABEA EAN BE PLISED ANTAHERL

* Useamater sock of ruler 1o
reed 10 move sach Time.

o Tha cbetscs ras lgtel from g

* Uss lower wpracs 10 minimiay o affacts of mamprsum whin
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Introduccion a las decisiones del

robot - Linea Seguidor

Las decisiones> seguidor de linea Mini-Capitulo
Nota: La ‘“Linea A raiz de” términos y “Seguimiento Linea” se usan indistintamente en este capitulo.

Siguiendo la linea es en realidad una aplicacion mas rapida del patrén repetidas decisiones introducido en el interruptor
de bucles. En consecuencia, el capitulo seguidor de linea en realidad no contiene nuevos bloques o conceptos - se trata
de una nueva aplicacion de una idea existente. Ya que es mas practica y menos material nuevo, el capitulo seguidor de

linea se condensa en dos paginas y dos videos.

Conceptos clave: La aplicacion de “control continuo” en una nueva situacién, Seguimiento Linea

Seguimiento Linea 1: Introduccion a la AMTS
Introduce el robot en el mundo real (Sistema Automatizado de Transporte de materiales [AMTS]) y el nuevo reto
modelado después de ella (linea de rastreo Challenge). También contiene las instrucciones de construccién y

configuracion de este capitulo.

Seguimiento Linea 2: Linea de seguimiento
Seguimiento Linea explica como el uso de las decisiones repetidas y camina a través de un programa basico que realiza el
seguimiento de linea. También expone la Challenge de seguimiento de linea, que requiere que los estudiantes para mover

una caja a lo largo de una trayectoria curva.

consejos:

> Siguiendo la linea es una opcidn util en cualquier momento hay marcas en el suelo adecuados, incluyendo muchas

competiciones de robots de planchar.

> Aligual que con la deteccién de obstaculos, la linea que sigue el comportamiento depende de la condicién del bucle para

saber cuando parar, y el estado del interruptor para decidir qué érdenes motoras para emitir en cualquier instante dado.
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»%; 10. Line Follower

7]

| g 10, Line Follower | 1 1 oot -
el as

Line F

1: duction to Automated Material Tr: System (AMTS)

Topies Coversd
@ Auomated Materal
Transpent System (TS}
@ Chatenge ovonmew

Check Your Understanding:

1) Al on e groand

1) 1% beacors on walls
1) Volame levels of enveonments

1) 1 tacing Notwerd

& %
c Dicrete bebavions

Coler Benaer (Facing Dewn) Configuration
Thee Colr Senson & requinsd 10 comphele Sectons of ths chigbe

COLOR SENSOR (DOWN) ATTACHMENT

COLOR SENSOR [DOWN) PLACEMENT
eva MOBFY THE COLOR STASOR 50 THAT 11

e

e

Decisiones - seguidor de linea

== Seguimiento Linea 1: Introduccién y Configuracién
Introduce el Sistema Automatizado de Material de transporte (AMTS),
el seguimiento de la linea Challenge, y la linea de conducta Siguiendo

/ Seguimiento. Esta pagina también incluye las instrucciones de

construccion para este capitulo.
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»%; 10. Line Follower

7]

Line Follower 2 : Challenge

"4 Hitherebot i sesing Black, what can It sl about ts position?
100 s over tre e
1) s custeie the ine 1o the ot
1) 15 cutside the tne & the right

1) s facig Norttwerd

" 2 suppose the robot s wacking and sees Slack. Which way

13 Forward and 1 the lot. bocsuse the io® edge is that way
1) Forward anc i the nignt, becausse e left eage 15 tal way
o Straight forwand beceause i lne will curve evinlusty

1) Tum et in place bacause the leR edge i thot way

Mird Challenge: Track Line for Rotations
2' Wodify the bahavace 50 thl if stogs ine tracking aflae 4 motar roliions on Molor B

PROGRAM THE ROBOT TO STOP LINE TRACHING.
AFTER MOVING FOR FOUR-ROTATIONS

[C3cx Sheow hin o aald hints nare|

Decisiones - seguidor de linea

= Seguimiento Linea 2: Desafio
Este paso se explica Tracking Line, que utiliza la misma légica
Decisiones rapidamente repetidas utilizado en la deteccion de

obstaculos. El desafio para este capitulo se encuentra mas abajo

en esta pagina.

Mini-Challenge: sequimiento de linea para las rotaciones

Desafia a los estudiantes para que al final el comportamiento de
seguimiento de linea después de 4 rotaciones. La misma logica se
aplica aqui que se utilizé para hacer final de deteccion de

obstaculos después de 4 rotaciones.
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»%; 10. Line Follower

1\2

- Miri Challenge: Track Line for Rotations
"," Wodiy the behavion 50 that  stops Ine tncking after 4 motor rotations. on Molos [1

PROGRAM THE ROBOT TO STOP LINETRACKING
AFTER MOVING FOR FOUR-BOTATIONS

[Chck Show hint ko add hirds here]|

42> CHALLENGE

LINE TRACKING ATTACHMENT*

AETUAL DESKS MAY VASY

ARM CONTROL PLACEMENT
<o ATTACH THE AW P ORSER 10 GRAN CHI THE
LR CRATES O CUSTOM BOUES.

COLOR SENSOR DOWN) PLACTMENT
-# ATUACH THE COLON SEMS0M 55 TWAT 1T
PEANTS SN, I (AEDER T DETECT THE TRACK.
0TE- THE COLOM SER0R MY NEED T0 BE ELEVARED
SUUGHTIY FRM THE SADUAD T0 WETK PROPEMLY

In ths chalienge. You wour EY orab Q0 crale spod, foliow the ina
trick and drop T crste off in the drop-of 2ose

L. PICK UF THE COLORED CRATE FROM PICKUP ZONE
2, FOLLOW THE LINE AND DROP THE CRATE INTO THE DROPOFF ZONE

Decisiones - seguidor de linea

Seguidor de Linea 3 (continuacion)

Desafio: Linea de sequimiento desafio

Reta a los estudiantes a tener el robot recoge una caja y sigue una linea

compleja utilizando una serie de comportamientos linea de seguimiento.

Los estudiantes pueden mejorar en gran medida el rendimiento del robot mediante la
madificacién de los niveles de potencia de motor. La relacién de las potencias de los
motores izquierdo y derecho determina la “nitidez” de movimiento del robot (por ejemplo
75/25 sigue el mismo curso que 30/10). potencias altas de motor hara que el robot se
mueva rapidamente para ahorrar tiempo, mientras que las inferiores se hacer que se
mueva mas lentamente (pero permanezca en la linea superior). Los mejores resultados
se logran mediante el uso de multiples comportamientos de seguimiento de linea de la
espalda con espalda, con cada una de ellas con una combinacion diferente de
potencias de los motores. Cada uno puede funcionar para una distancia determinada o

la longitud de tiempo, entonces termina, permitiendo que el lado de correr.

Linea de sequimiento Desafio PDF

mediciones detalladas para el disefio de la placa, asi como las instrucciones para
su puesta en marcha, Detalles de la regla, y pistas para resolver el reto se pueden

encontrar en este documento imprimible.

€ Introduction to Programming

LEGO" MINDSTORM' EV3

3
—

O CHAPTER CHALLENGE
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Fﬁi B . N Recursos finales reto
esources ( earch and Rescue

Challenge
1|23 | 4

Recursos 1: Diagramas de flujo

El video Diagramas de flujo .explains como un robot toma decisiones. Este video esta disefiado para introducir a los estudiantes a

diagramas de flujo.

Conceptos clave: Resolucion de problemas: Rompiendo grandes problemas

Recurso 2: Diseno iterativo

El video iterativo de disefio da a los estudiantes un proceso que se puede utilizar para resolver sus problemas de

programacion.

Conceptos clave: La creacion de una solucion con disefo iterativo

A menudo, primera inclinacion de los estudiantes en la resolucion de un problema que involucra la programacion es simplemente sentarse y
empezar a programar. Esto es generalmente contraproducente si la solucion no es inmediatamente obvio - los estudiantes son mas propensos a

perderse de tener éxito si no “a orientarse” y elegir una direccion sensata primero. [NGSS: MS-ETS1, HS-ETS1-2]

Recursos 3: Planificacion de proyectos

El video de planificacién de proyectos .explains cémo la planificacion es importante cuando se trabaja en equipo.

Conceptos clave: Resolucion de Problemas: Planificacion, Rompiendo grandes problemas

Recursos 4: Ingenieria de Procesos

El video de Ingenieria de Procesos .describes una manera logica y sistematica para resolver proyectos de

ingenieria.

Conceptos clave: Resolucion de Problemas: Planificacién, Rompiendo grandes problemas
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Resources 1 : Flowcharts

@ Flowhats

Sewsd “I:"t
Bl
Light Heeaithy?
Green
hir
Stroam

on

Check Your Understanding:

© 1. What ks & Flowehart?
) A graphical representaton of o robot's plan of actin, includng decisions
1) A sonos of pipos and wros that iustrats slectrcty fiow
{0} Tho cverall map of & program's prograss

) The documint e o wesks B i B

" Z Wiy are Flowsharts important?
1) The Nlowchart caiculatos the raiectory of fa rejocted plarts

1) Robois miemay reprocess all instructicns into flowcharts in ordér fo think

1) Ev programs can be willen  Flcwshars and insdod Grectly Inio B robot

f:' Thery help process on e robol
| m—]
e ! _ =
e Coi - e}
| 55 S|

Resources 2 : iterative Design

Proces Topics Covered

et

‘Check Your Understanding:

3 4, s vide for problem?
1) Buid almost evenyung al once, et ry fa get e kst et io il

) Solve a part. ek # ta the scluon, sest e combined whose, then repest
1) Sohvo all tho parts soparaoly, than combing thoe i4 on stop

1) Consruct tha entire solution Al at cnca

Recursos finales reto

Recursos reto final 1

Diagramas de flujo de video

El video Diagramas de flujo .explains como un robot toma
decisiones. Este video esta disefiado para introducir a los

estudiantes a diagramas de flujo

Recursos desafio final 2

Diseno iterativo video

El video iterativo de disefio da a los estudiantes un proceso
que se puede utilizar para resolver sus problemas de

programacion.
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Recursos desafio final 3

Planificacion de proyectos de video

El video de planificacion de proyectos .explains cémo la planificacion es

importante; especialmente cuando se trabaja en equipo.

Check Your Understanding:

1. What rain topic Soss tis video address?

1) Homw o busld @ car ot of LEGO bricks
1) How o wiits the most efficint program code
1) How a robot Thinks™ atout its sumoundings

) How diniahe & tiam of people

2 What does a Design Specification do?
1) Explaan the mperince o thi peobiim bang sahed
1) Aign tearm members idees of whal i being bust

7

ameng

1) Kioep tack of oo days Biat poopia have shown up bo work on the robot

e S

123

Resources 4 : Engineering Process

Tophes Coversd

@ o prces Recursos desafio final 4

Ingenieria de Procesos de video

El video de Ingenieria de Procesos .describes una manera ldgica y

sistematica para resolver proyectos de ingenieria.

Check Your Understanding:

1. What main topic does this video sudress?

1) How o coontinate a leam ol paople

) wiest engmeenng is, nd how 8 works.

1) imegiing the soiuton o & prosien

1.} Typos of tomain ot are maost sutsle for robot uso

2 Wihich of the following |s not an important element in 3 good Enginesring Process?
1) Resasrching tha protiem
1) Planning fhe dinaropment
£2) Protoryping the soiuton
) Besting the prctonype
") Commercakzing the product

1) \gnornng resourcs lmdations
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Final Challenge : Search and Rescue Challenge

Challsngs Overview

FINAL CHALLENGE ATTACHMENT"

TN TUAL LRSI MAY ey

ARM CONTROL PLACEMENT
LESD mATES

TRASCNIC SENSOR PLACEMENT
LI LS T GRTALOME EENLOR WU A& ELEAR
W A T BTECT CONTANRE

COLOR SENSOR {DOWN) PLACEMENT
- ATEAZH THE COLDR SEMSON £5 TRAT IT

Hediem Motor - Drbring .-

&

I thes Chidbange, yeas wil 0 lasyined et that will ectar & 4-00m
busicing. The rooal must perform 4 unigue actions for 4 unique rooms, that wil be rendomizod i erdor 1o
simulate 8 hazadous ared who'e you Can never know whal wil De encoaienad. The robot must comphse all
4 1o, and rlen 10 he S11ng poinl

= Busqueday Rescate Challenge

Este paso establece los detalles para la busqueda final y
Desafio de rescate. Los estudiantes deben trabajar en sus
equipos para completar los objetivos de desafio.

Este reto se desarrolla en dos etapas, para ayudar a los
estudiantes a concentrarse en romper el problemay la

construccion de la solucion.

Instrucciones de construccion

Los estudiantes deben ser autorizados a realizar
modificaciones menores a sus robots durante este desafio,

aunque no deberia ser necesario; todas las tareas pueden

completarse con los accesorios estandar como se muestra.
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Search and Rescu«i:
é Challenge

PHASE 1

1. WRITE 4 SEPARATE PROGRAMS FOR EACH ROOMS.
2. ROBOT CAN OF THE

ebdet€RdieygRecursos de Busqueda y

3. ROBOT MUST EXIT THE ROOM AFTER COMPLETING
THE OBJECTIVE OF EACH ROOM

PROGRAM 1: FIRE ROOM

(7)) [em——

FROGRAM 2: RESCUE ROOM

()| st

FROGRAM 3: WALLED ROOM

® AVOID THE WALL AND EXIT

PROGRAM 4: CLEAR ROOM
® PLAY SOUND "ANALYZE
BEFORE EXITING THE ROOM

PHASE 2

1 WRITE 1 PROGRAM THAT WILL TRAVEL ALL 4 ROOMS

2 THE ROBOT MAY START AT ANY ROOM'S ENTRANCE

3. THE ROBOT'S TRIP CAN BE EITHER CLOCKWISE OR COUNTER-CLOCKWISE
3. THE ROBOT MUST RETURN TO WHERE IT STARTED

5. THE LOCATION OF THE ROOMS WILL BE RANDOMIZED EACH RUN

Busqueda y Rescate Challenge (continuacién)

Fase 1

En la Fase 1, los estudiantes deben centrarse en completar las tareas que se
encuentran en cada habitacion por separado, utilizando un programa separado para
cada habitacion. En la fase 2, estos comportamientos individuales se combinaran con
la loégica adicional que hace funcionar el comportamiento correcto en el momento

correcto, y repite el proceso para cubrir cuatro habitaciones.

En el modelo ‘iterativo’, este es el primer paso - la base sobre la que se
construiran los proximos pasos.

Fase2

En la fase 2, los estudiantes trabajan en la légica que decide cual de los cuatro
comportamientos-habitacién especifica debe ejecutar, y en qué momento. A
continuacion, se basan en los existentes, comportamientos probados de la Fase 1
(con pequefas modificaciones como sea necesario) para completar la tarea

habitacion.

En el modelo “iterativo’, este paso se basa en los comportamientos de la primera etapa, y en su

lugar se centra en elegir el mas adecuado en el momento adecuado.

Busqueda y Rescate Desafio PDF

mediciones detalladas para el disefio de la placa, asi como las instrucciones
para su puesta en marcha, Detalles de la regla, y pistas para resolver el reto

se pueden encontrar en este documento imprimible.

€ Introduction to Programming
LEGO" MINDSTORM® EV3

k.
A\
{3 CHAPTER CHALLENGE

CHAPTER 10: Line Track Challenge
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reproducibles

Tabla de contenido

1 Unidad Hojas de trabajo

93 Movimiento pregunta directa y la Clave de respuestas 95
Movimiento de giro preguntas y respuestas clave 97

Sensores de contacto y pregunta clave de respuestas 99

Pregunta ultrasoénica del sensor y la clave de respuesta

101 Gyro Sensor de preguntas y respuestas clave 103
Pregunta sensor de color y la Clave de Respuestas 105

Bucles decisiones de preguntas y respuestas clave 107
Interruptores decisiones Pregunta y Respuesta Clave 109

Cambiar decisiones Loops Pregunta y Respuesta
Clave 113

Las decisiones seguidor de linea de preguntas y respuestas
clave 115

Robot Ingenieria preguntas y respuestas clave

117 Programacion de robots

, .
128 rubricas
128 Estudiante Habitos de Trabajo de Evaluacion Rubrica 129

Ejemplo rubrica de la escritura 130
Normas de Presentacion de Estudiantes 131
Design Review Rubrica 132

Propuesta rubrica de la escritura

133 Adicion:

Hojas de trabajo

117 ¢ Cudles son los comportamientos?
118 ¢ Cuales son diagramas de flujo? 119
¢ Cual es Pseudocodigo? 120 ;Qué es un

robot?

121 Ingenieria
folletos

121 Folleto de Ingenieria de Procesos 122
Ingenieria de Procesos 123 pasos
El uso de diagramas de Gantt

124 Uso de gréficos PERT 125
Introduccion a la Ingenieria Diario 126

Con el diario de Ingenieria

Materiales de bonificacion

133 Investigacion de registro de datos 138

Los cables de datos y la l6gica
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