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Prefacio

Hay un creciente reconocimiento de que Prácticas de pensamiento computacional son fundamentales para todos los estudiantes Hay un creciente reconocimiento de que Prácticas de pensamiento computacional son fundamentales para todos los estudiantes Hay un creciente reconocimiento de que Prácticas de pensamiento computacional son fundamentales para todos los estudiantes 

aprendan. Ellos son la piedra angular de la lengua de la innovación, y conducirán todos los futuros descubrimientos de STEM. Se trata de 

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

Pero, ¿qué son? A primera vista, conceptos como “consideran problemas analíticamente” y “utilizar los datos para 

informar las decisiones” parecen abstracto y difícil de comprender. sistemas de robótica 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 programación simples requieren una comunicación precisa, 

reflexivo entre el estudiante y el robot - grado en que debe moverse el robot? ¿Hasta qué punto debería acudir? A medida que 

los desafíos se hacen más complejos, los estudiantes aprenden a romper los problemas grandes en otras más simples, y 

construir soluciones con cuidado, un paso a la vez.

Sensores añaden el elemento de los datos y hacer que la información clave sobre el entorno del robot disponibles; 

abstracciones numéricas se convierten en una realidad - 35 centímetros a la pared más cercana, gire 90 grados - que el 

estudiante pueda tomar decisiones inteligentes sobre el comportamiento del robot.

Estas prácticas - pensamiento lógico precisa, utilizando datos para tomar decisiones, análisis de problemas y soluciones de 

construcción en equipo - son críticos en todas las formas de resolución de problemas, no sólo los robóticos.

actividades de robótica son concretos, contextualizada, y proporcionan una retroalimentación inmediata 

- factores importantes para satisfacer el deseo de un estudiante para el éxito y la creación de la motivación para seguir 

aprendiendo. Los estudiantes también aprenden acerca de las tecnologías de robótica mismos, que afectan a todas las industrias 

modernas, desde la agricultura a la atención sanitaria, la banca, la industria manufacturera, el transporte, la energía y la seguridad. 

La capacidad de penetración de las tecnologías de robótica, desde los pilotos automáticos de avión, a los cajeros automáticos, a 

los teléfonos inteligentes, a los coches de auto-conducción ayuda a los estudiantes a ser “aprendices comprometidos”, ya que 

creen que el contenido que están estudiando es importante o será valioso para ellos. La Introducción a la programación curricular 

es sólo eso: una introducción. Para muchos profesores esta será su primera experiencia en la robótica y la programación de 

enseñanza. Si necesita ayuda, la Academia de Robótica tiene un montón de recursos gratuitos en su página web y ofrece 

regularmente cursos de los maestros. Si tiene alguna pregunta o encontrar problemas, nos gustaría saber de usted. Disfrutar de su 

año escolar.

Ross Higashi, Robin Shoop,

Robótica Academia de Aprendizaje Científico Director de la Academia de Robótica

Ross Higashi
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Preguntas frecuentes

Preguntas más frecuentes (FAQ)

Antes de empezar

► Será Introducción a la Programación ayudarme a enseñar a los estándares?Será Introducción a la Programación ayudarme a enseñar a los estándares?Será Introducción a la Programación ayudarme a enseñar a los estándares?

¡Si! Ver Normas, páginas 10 - 12.

► ¿Qué necesito para prepararse para la clase?

Ver Lista de verificación, página 4 y la página de configuración de estación de trabajo mejor 15.

► ¿Qué temas están cubiertos?

Ver temas, páginas 8 y disposición general, página 14.

► ¿Cuál es la estructura de la lección?

Ver cómo utilizar, página 5.

► Ya tengo en mi programación tutoriales de software. ¿Es la misma cosa?

Nº Introducción a la Programación se centra en el desarrollo de habilidades de pensamiento crítico a través de la programación, Nº Introducción a la Programación se centra en el desarrollo de habilidades de pensamiento crítico a través de la programación, 

más que el conocimiento de memoria de código. Ver que se enseñan las grandes ideas ..., página 9.

Durante la clase

► ¿Cómo comienzo con Introducción a la Programación ¿en mi clase?¿Cómo comienzo con Introducción a la Programación ¿en mi clase?¿Cómo comienzo con Introducción a la Programación ¿en mi clase?

Consulte ¿Cómo se utiliza la introducción al plan de estudios de programación en mi clase, página 7.

► Hay notas disponibles para ayudar a enseñar las lecciones?

Si. Cada página de Introducción a la programación se resume y anotada partir de la página

14. Existen notas adicionales al comienzo de cada capítulo.

► ¿Qué hago con los estudiantes que van más rápido / más lento que los demás?

Todas las clases son a su propio ritmo, por lo que la variación 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 capítulos posteriores.

Después de clases

► ¿Hay pruebas o tareas?

Cada capítulo incluye uno o más Preguntas de reflexión diseñado para que los estudiantes aplican su 

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

Folletos, hojas de trabajo adicionales y rúbricas partir de la página 92.

Preguntas más frecuentes
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Lista de Verificación

Introducción al Maestro

Lista de Verificación

Identificar el foco de su lección 

Robótica se pueden utilizar para enseñar a un montón de normas. Este programa está diseñado para introducir a los estudiantes 

a cómo programar, una parte importante de la robótica, pero no la única cosa que se puede enseñar a través de la robótica. Por 

favor, lea las páginas 5 - 12 de esta guía para obtener más información.

Configurar las estaciones de trabajo del estudiante

Consulte la página 13, el programa de instalación de estación de trabajo.

(Recomendado) construir la base de conducción para cada robot 

Dado que los mecanismos no son el foco de este módulo, antes de la construcción del robot básica para sus estudiantes 

pueden guardar varias semanas de tiempo de clase y les permite comenzar a trabajar de inmediato en el Día 1. Los 

planes se pueden encontrar en la página Unidad recta móvil 23 .

Familiarizarse con las lecciones

Consulte la página 7 para familiarizarse con el flujo lección. El diseño general de la Introducción a la 

Programación del plan de estudios EV3 se encuentra en la página 14. Revise el primer par de lecciones a partir 

de pasar directamente en la página de la página 21.

Determinar el ritmo general para el módulo

Identificar las fechas claves que le gustaría tener cada proyecto debido por; hacer que estos claro a los estudiantes en sus 

hojas de programa de estudios o de asignación.

Comentario Big Ideas y Computacional Pensamiento

Consulte las páginas 18 y 19.

Revisar e imprimir las preguntas de reflexión para cada capítulo

Capítulo preguntas de revisión, guías de respuesta, y rúbricas comienzan en la página 92. 

Nota: Las preguntas de reflexión se pueden utilizar como preguntas para la discusión de clase, dado como tarea, o como un concurso. 
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Lista de Verificación

Introducción al Maestro

Cuál es el Introducción a la programación EV3 plan de estudios?Cuál es el Introducción a la programación EV3 plan de estudios?

La Introducción a la programación EV3 Curriculum es un módulo de programa de estudios diseñado para enseñar a la lógica de La Introducción a la programación EV3 Curriculum es un módulo de programa de estudios diseñado para enseñar a la lógica de 

programación del ordenador central y las habilidades de razonamiento utilizando un contexto de ingeniería robótica. Contiene una 

secuencia de 10 proyectos (más un reto de culminación) organizados en torno a la robótica y conceptos fundamentales de 

programación.

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

estudiantes:

► Una introducción a un robot en el mundo real y el contexto en el que operaUna introducción a un robot en el mundo real y el contexto en el que opera

► Un reto que las caras de robotUn reto que las caras de robot

► Una versión LEGO escala del problema para que los estudiantes resuelven con sus robotsUna versión LEGO escala del problema para que los estudiantes resuelven con sus robots

► Paso a paso guiada instrucción de vídeo que introduce los conceptos clave de la lección (por ejemplo, bucles) mediante la Paso a paso guiada instrucción de vídeo que introduce los conceptos clave de la lección (por ejemplo, bucles) mediante la 

creación de programas sencillos que el progreso hacia la tarea desafío

► Una función de preguntas que dar a los estudiantes una retroalimentación instantánea sobre si se entendían paso Una función de preguntas que dar a los estudiantes una retroalimentación instantánea sobre si se entendían paso 

correctamente, para ayudar en la reflexión y la auto-estimulación

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

comportamiento

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

simplemente una parte pequeña relevante del desafío final

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

un ejercicio y la demostración de su dominio del concepto

► Adicional Preguntas de reflexión que se encuentra en la parte posterior de esta Guía del Profesor le permiten evaluar la Adicional Preguntas de reflexión que se encuentra en la parte posterior de esta Guía del Profesor le permiten evaluar la Adicional Preguntas de reflexión que se encuentra en la parte posterior de esta Guía del Profesor le permiten evaluar la 

profundidad de la comprensión de los estudiantes, mientras que desafía a aplicar su aprendizaje a una resolución de problemas 

y la escritura de tareas de orden superior.

10 proyectos y un desafío de programación Capstone
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Lista de Verificación

Introducción al Maestro

¿Cuáles son los objetivos de aprendizaje de la Introducción a 

la programación EV3 plan de estudios?

► conceptos básicos de la programación

• comandos

• Las secuencias de comandos

► conceptos intermedios de programación

• Programa Modelo de Flujo

• Sencilla (esperar) comportamientos de sensores

• Las estructuras de toma de decisiones

• bucles

• interruptores

► prácticas de ingeniería

• la construcción de soluciones a los problemas del mundo real

• las estrategias de resolución de problemas

• Trabajo en equipo

¿Cuándo debo usar la Introducción a la Programación

Curriculum EV3 con mi clase?

Introducción a la Programación del EV3 es muy adecuado para su uso en el comienzo de una clase de robótica, ya que 

permitirá a los estudiantes a participar de inmediato y comenzar la programación núcleo del edificio y las habilidades de 

resolución de problemas antes de emprender proyectos de tipo abierto más ambiciosas adelante en el curso. Este módulo 

curricular debe tomar aproximadamente 6 semanas.

¿Por qué usar la Introducción 

Programación EV3 plan de estudios?

Introducción a la Programación proporciona una secuencia estructurada de las actividades de programación en contextos Introducción a la Programación proporciona una secuencia estructurada de las actividades de programación en contextos 

basados ​​en proyectos del mundo real. Los proyectos están diseñados para que los estudiantes piensen acerca de los 

patrones y la estructura de la robótica no sólo, sino también la programación y resolución de problemas en general.

Al final del programa, los estudiantes deben ser mejores pensadores, no sólo los codificadores.
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Lista de Verificación

Introducción al Maestro

¿Cómo uso la Introducción a la Programación 

Curriculum EV3 en mi clase?

Introducción a la Programación está diseñado para la auto-estimulación en pequeños grupos, preferiblemente pares. Introducción a la Programación está diseñado para la auto-estimulación en pequeños grupos, preferiblemente pares. 

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

tareas del plan de estudios están diseñados para involucrar a algunos - pero no muy abundante - la consideración 

mecánica, de modo que manos a la tareas de diseño pueden permanecer sin ser auténtica logísticamente difícil.

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 más creativas a los problemas).

Un plan típico para una introducción al capítulo de programación es:

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

unidad

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

revistas de ingeniería 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 Verificación

Introducción al Maestro

¿Qué temas se tratan en cada unidad?

Nombre de la unidad Temas principales

1. pasar directamente 
Motores, secuencias de comandos, en Configuración de 

bloqueo, descarga y ejecución de los programas, mover el 

bloque de dirección

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

tanque del bloque

3. Mover Hasta táctil 
Sensores, bloque Esperar, sensor de contacto, se movió hasta 

Comportamientos

4. Mueva Hasta Cerca 
El sensor ultrasónico, Umbrales

5. Encienda para ángulo 
El sensor de giro, Compensación 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 
Obstáculo comportamiento de detección, Decisiones 

repetidas Pattern

10. seguidor de línea (Mini-Unidad) 
Siguiendo la línea (a decisiones repetido patrón de 

conducta)

11. Final Challenge 
Aplicación acumulativa de habilidades y 

conocimientos

8

Introducción a la programación EV3 © 2014 Carnegie Mellon Academia de RobóticaIntroducción a la programación EV3 © 2014 Carnegie Mellon Academia de Robótica



El NXT virtual no es un producto LEGO MINDSTORMS. LEGO Education

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

¿Cuáles son las grandes ideas que se enseñan en la Introducción 

a la Programación EV3 plan de estudios?

La robótica puede ser algo que enseñar con, así como algo que enseñas acerca de. Introducción a la Programación utiliza robots, La robótica puede ser algo que enseñar con, así como algo que enseñas acerca de. Introducción a la Programación utiliza robots, La robótica puede ser algo que enseñar con, así como algo que enseñas acerca de. Introducción a la Programación utiliza robots, La robótica puede ser algo que enseñar con, así como algo que enseñas acerca de. Introducción a la Programación utiliza robots, La robótica puede ser algo que enseñar con, así como algo que enseñas acerca de. Introducción a la Programación utiliza robots, 

y cubre el contenido de la robótica, pero en última instancia tiene por objeto dar a los estudiantes la experiencia y el acceso a un 

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

► Idea # 1: La programación es preciso

Si quieres un robot para hacer algo, es necesario comunicar esa idea con precisión matemática 

y lógica, o que no va a ser bastante lo que pretende.

► Idea # 2: Sensores, programas y acciones

Datos de los sensores da una información robot sobre su entorno. Un programa utiliza esos datos para 

tomar decisiones, y el robot Actúa en esas decisiones. Datos subyace en el núcleo 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 

características 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 sucedería.

► Idea # 4: Break Down problemas y crear soluciones

Para resolver un problema difícil, intenta dividirla en problemas más pequeños. Entonces, resolver los problemas 

más pequeños, construyendo hacia una solución al gran problema.

► Idea # 5: Pensamiento Computacional Se aplica en todas partes

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

y resolución de problemas - no son sólo para la robótica. Son clave para resolver muchos problemas en el mundo.

Un vídeo de introducción a estos temas se puede encontrar en el bloque “grandes ideas” de la sección de Fundamentos 

del producto.
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¿Qué requisitos debe la Introducción a la dirección de 

Programación Curricular EV3?

Matemáticas prácticas básicas comunes

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

Estándar (CCSS.Math.Practice) Introducción a la Programación del EV3

MP1 Dar sentido a los problemas y perseverar en resolverlos MP1 Dar sentido a los problemas y perseverar en resolverlos Los capítulos 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 Razón abstracta y cuantitativa MP2 Razón abstracta y cuantitativa La programación requiere estudiantes para razonar acerca de las magnitudes 

físicas en el mundo para planificar una solución, a continuación, calcular o 

estimar que para el robot

MP4 Modelo con las matemáticas MP4 Modelo con las matemáticas Muchos procesos, incluyendo el proceso de programación en 

sí, deben ser modeladas de forma sistemática en los dos 

niveles explícitos e implícitos

MP6 Atención a la precisión MP6 Atención a la precisión Robots requieren entrada preciso (y preciso), o su acción de salida 

serán correspondientemente descuidado

MP7 Buscar y hacer uso de la estructura MP7 Buscar y hacer uso de la estructura La comprensión de la estructura del entorno físico, 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 MP8 Buscar y expresar la regularidad en el razonamiento repetido Cualquier solución programado para una clase de problemas se basa en 

el reconocimiento de que el programador y la explotación de los patrones 

importantes en la estructura del problema. También hay un énfasis a 

través del módulo de reconocimiento de patrones programática común, 

así como los patrones dentro de una solución que invitan al uso de 

bucles.

Común contenido básico Matemáticas

Estándar (CCSS.Math.Content) Introducción a la Programación del EV3

6.RP.A.1 Comprender el concepto de un lenguaje de relación y la 6.RP.A.1 Comprender el concepto de un lenguaje de relación y la 

relación de uso para describir una relación de proporción entre 

dos cantidades

Los estudiantes usan el lenguaje para describir la relación y hacer 

uso de la relación 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 6.RP.A.2 Comprender el concepto de una tasa unitaria a / b asociado 

con una relación A:! B con b = 0, y la tasa de uso del lenguaje en el 

contexto de una relación de proporción

La relación entre la rueda rotaciones y la distancia recorrida es una 

tasa, entendido habitualmente a través de un tipo de unidad, tales 

como “# cm por rotación”.

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

problemas del mundo real y matemáticos 

Los estudiantes están 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 relación 7.RP.A.3 Usar relaciones proporcionales para resolver los problemas de relación 

y el porcentaje de varios pasos. 

Las comparaciones entre los tipos de cantidades derivadas son comunes 

durante las tareas de navegación del robot.

Inglés central de Artes del lenguaje común 
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Estándar (CCSS.ELA-Alfabetización) Introducción a la Programación del EV3

WHST.6-8.1 Escribir argumentos se centraron en el contenido WHST.6-8.1 Escribir argumentos se centraron en el contenido 

específico de la disciplina.

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

Preguntas para la reflexión piden a los estudiantes para analizar, evaluar 

y sintetizar los argumentos en respuesta a la robótica y los problemas de 

programación

WHST.6-8.4 Producir una escritura clara y coherente en el que el WHST.6-8.4 Producir una escritura clara y coherente en el que el 

desarrollo, la organización y el estilo son apropiados para la tarea, 

el propósito y la audiencia.

Pregunta de reflexión tareas incluyen críticas a componer 

técnicas, recomendaciones técnicas y síntesis creativa.

Siguiente Generación de Estándares de Ciencias (NGSS)

Estándar Introducción a la Programación del EV3

MS-ETS1-2. Evaluar soluciones de la competencia de diseño MS-ETS1-2. Evaluar soluciones de la competencia de diseño 

mediante un proceso sistemático 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 diseños de hardware y software de acuerdo con los criterios de 

puntuación de escenarios. Algunas preguntas de reflexión 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 MS-ETS1-4. Desarrollar un modelo para generar datos para pruebas 

iterativo y la modificación de un objeto, herramienta o proceso 

propuesto de tal manera que un diseño óptimo se puede lograr.

Al resolver los retos más difíciles y complejos, los estudiantes son 

guiados hacia los procesos de prueba y refinamiento iterativo. Los 

estudiantes deben optimizar los parámetros y el diseño del 

programa.

HS-ETS1-2. Diseñar una solución a un problema del mundo real HS-ETS1-2. Diseñar una solución a un problema del mundo real 

compleja por lo descomponen en problemas más pequeños y más 

manejables que pueden ser resueltos a través de la ingeniería.

Problema metodología Despejando retos dirige a los estudiantes para 

descomponer los problemas grandes en otros más pequeños que tienen 

solución, y construir soluciones en consecuencia; retos dan oportunidades a 

los estudiantes a la práctica, cada uno de los cuales se basan en un robot 

en el mundo real

HS-ETS1-3. Evaluar una solución a un problema del mundo real HS-ETS1-3. Evaluar una solución 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, así como los posibles impactos 

sociales, culturales y ambientales.

Algunas preguntas de reflexión requieren que los estudiantes para hacer 

recomendaciones acerca de las políticas del mundo real (por ejemplo, 

requieren sensores en los automóviles) basados ​​en el impacto de esa 

decisión

¿Qué requisitos debe la Introducción a la dirección de 

Programación Curricular EV3? (continuado)
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Marco de Principios de Ciencias de la Computación (CSP)

Objetivo de aprendizaje Introducción a la Programación del EV3

1.1.1 Uso de herramientas y técnicas de computación para crear 

artefactos. [P2]

actividades reto resultan en la creación de una solución 

(simple) algorítmica y un programa de acompañamiento 

que lo implementa.

1.1.2 colaborar en la creación de artefactos 

computacionales. [P6]

Los estudiantes trabajan en equipos para realizar las tareas.

1.1.3 Analizar artefactos computacionales. [P4] Los estudiantes realizan la depuración en su propio código, así como 

analizar y evaluar el código de otras personas y el código en las 

preguntas de reflexión sugirieron.

1.3.1 Uso de programación como herramienta creativa. [P2] Los estudiantes usan la programación para resolver los retos modelo basado en 

los desafíos que enfrentan los robots reales.

2.2.1 Desarrollar una abstracción. [P2] Los robots se reúnen información sobre el mundo a través de sensores, 

que a su vez las cualidades físicas del mundo en abstracciones 

digitales. Los estudiantes deben entender y trabajar con estos datos 

para desarrollar luego implementar sus algoritmos de solución.

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 programación propia de entender cómo el robot utiliza los datos 

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

4.1.1 Desarrollar un algoritmo diseñado para ser implementado 

para funcionar en un ordenador. [P2]

Los estudiantes desarrollan algoritmos de solución a cada desafío y 

un problema mini-desafío antes de implementarlos como código. 

Preguntas de reflexión también piden a los estudiantes para evaluar 

algoritmos expresados ​​como pseudocódigo.

4.2.1 expresan un algoritmo en un lenguaje. [P5] Los estudiantes desarrollan código para robótica desafíos en el 

lenguaje de programación EV3.

5.1.1 Explicar cómo los programas implementan 

algoritmos. [P3]

Los estudiantes deben comunicar ideas de solución dentro de los grupos y 

como parte de la discusión en clase, así como en las preguntas de 

reflexión.

5.3.1 Evaluar un programa de corrección. [P4] Los estudiantes de prueba y depurar su propio código, y evaluar a 

los demás en las preguntas de reflexión.

5.3.2 Desarrollar un programa correcto. [P2] soluciones a los desafíos programados deben trabajar.

5.3.3 colaborar para resolver un problema utilizando la 

programación. [P6]

Los estudiantes desarrollan soluciones en equipos.

5.4.1 Emplear los conceptos matemáticos y lógicos 

apropiados en la programación. [P1]

Relaciones como “distancia por vuelta de rueda” son importantes 

para hacer soluciones de trabajo.

7.4.1 Conectar la informática dentro de contextos económicos, 

sociales y culturales. [P1]

Preguntas para la reflexión piden a los estudiantes para hacer 

recomendaciones de evaluación basado en los impactos de las 

soluciones robóticas en contexto.

¿Qué requisitos debe la Introducción a la dirección de 

Programación Curricular EV3? (continuado)
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¿Cuál es la mejor configuración para estaciones de trabajo de los estudiantes?

Lo ideal sería que cada pareja de estudiantes trabajarán juntos en un ordenador, con un robot EV3. Configurar cada estación de 

trabajo con:

• LEGO ® MINDSTORMS ® Software de programación Educación EV3 instalado desde su DVDLEGO ® MINDSTORMS ® Software de programación Educación EV3 instalado desde su DVDLEGO ® MINDSTORMS ® Software de programación Educación EV3 instalado desde su DVDLEGO ® MINDSTORMS ® Software de programación Educación EV3 instalado desde su DVDLEGO ® MINDSTORMS ® Software de programación Educación EV3 instalado desde su DVDLEGO ® MINDSTORMS ® Software de programación Educación EV3 instalado desde su DVD

• Versión educación requerida *

• Acceso al Introducción a la Programación de LEGO ® MINDSTORMS ® EV3Acceso al Introducción a la Programación de LEGO ® MINDSTORMS ® EV3Acceso al Introducción a la Programación de LEGO ® MINDSTORMS ® EV3Acceso al Introducción a la Programación de LEGO ® MINDSTORMS ® EV3Acceso al Introducción a la Programación de LEGO ® MINDSTORMS ® EV3Acceso al Introducción a la Programación de LEGO ® 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 políticas 

de la red de la escuela permiten

• Dos pares de auriculares con divisores de auricularesDos pares de auriculares con divisores de auricularesDos pares de auriculares con divisores de auricularesDos pares de auriculares con divisores de auriculares

• 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 educaciónUno 45544 LEGO ® MINDSTORMS ® Conjunto de educaciónUno 45544 LEGO ® MINDSTORMS ® Conjunto de educaciónUno 45544 LEGO ® MINDSTORMS ® Conjunto de educaciónUno 45544 LEGO ® MINDSTORMS ® Conjunto de educaciónUno 45544 LEGO ® MINDSTORMS ® Conjunto de educación

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

LEGO ® MINDSTORMS ® Educación EV3 software de programación: vea el embalajeLEGO ® MINDSTORMS ® Educación EV3 software de programación: vea el embalajeLEGO ® MINDSTORMS ® Educación EV3 software de programación: vea el embalajeLEGO ® MINDSTORMS ® Educación EV3 software de programación: vea el embalajeLEGO ® MINDSTORMS ® Educación EV3 software de programación: vea el embalajeLEGO ® MINDSTORMS ® Educación EV3 software de programación: vea el embalaje

Introducción a la programación 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

¿Cuáles son los requisitos del sistema para la Introducción a 

la programación EV3 plan de estudios?
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¿Cuál es la disposición general de la Introducción a la 

programación EV3 plan de estudios?
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Introducción a la Programación de LEGO ®Introducción a la Programación de LEGO ®

MINDSTORMS ® EV3MINDSTORMS ® EV3MINDSTORMS ® EV3

Este es el menú principal. Haga clic en cualquier sección para abrir el 

primer paso, o haga clic en un número de página para ir directamente a la 

página.

Bases Unidad

Empezando: Configurar el robot y aprender sobre su Empezando: Configurar el robot y aprender sobre su 

funcionamiento y mantenimiento básico

Grandes ideas: Cinco grandes ideas que serán Grandes ideas: Cinco grandes ideas que serán 

importantes a lo largo del curso

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

software de programación EV3

Unidad de comportamientos

Movimiento: Utilizar comandos secuenciales para hacer que el Movimiento: Utilizar comandos secuenciales para hacer que el 

robot se mueva y gire

sensores: Utilizar sensores para detener el robot en diferentes sensores: Utilizar sensores para detener el robot en diferentes 

situaciones

decisiones: Utilizar bucles y conmutadores para controlar el decisiones: Utilizar bucles y conmutadores para controlar el 

programa con decisiones más inteligentes

Unidad desafío final

Combinar las técnicas de las unidades anteriores para hacer frente 

a un desafío más complejo
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Básico - Introducción

Conceptos básicos> Introducción Capítulo

La porción de introducción ha sido diseñado para obtener un nuevo usuario hasta EV3 y correr lo más rápido posible. Los 

instructores deben seguir, junto con todos los pasos, pero las dos primeras páginas del capítulo podrían ser considerados 

opcionales para los estudiantes.

Conceptos clave: EV3 operación y mantenimiento, requisitos de la batería, el firmwareConceptos clave: EV3 operación y mantenimiento, requisitos de la batería, el firmware

► Los primeros pasos 1: Baterías

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

► Primeros pasos 2: Firmware

Introduce el concepto de firmware y paseos por el proceso de actualización del EV3 a la última 

versión

► Introducción 3: Puertos

Identifica y describe las funciones de los distintos puertos de la EV3

► Para comenzar 4: Menús

Paseos por y explica las principales áreas y funciones disponibles a través de los EV3 de los menús en 

pantalla

consejos:

► Ir a través de la instalación de la batería y el firmware antes de usar los robots con los estudiantes. Es posible que 

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

► Los Puertos (3º) y, especialmente, Menús (4º) videos son muy útiles para los estudiantes.

Edición del profesor Nota: notas de este capítulo se señalan los elementos estructurales comunes tales como verifique su comprensión 

Preguntas. En secciones posteriores, notas comunes serán omitidos, ya que son los mismos en todo el producto.
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Básico - Introducción

Los primeros pasos 1: Baterías

Este paso le guiará por el proceso de carga e instalar 

el paquete de pilas recargables en el EV3.

baterías de vídeo

le guía a través del proceso de carga y la instalación 

de la batería. Siga junto con el video, ya que cubre 

cada paso!

Verifique su comprensión Preguntas

Estas preguntas están diseñadas para comprobar rápidamente 

la comprensión de los temas tratados en el vídeo. 

Responderlas antes de continuar.

firmware vídeo

le guía a través del proceso de carga del firmware en 

el robot. Siga junto con el video, ya que cubre cada 

paso!

Verifique su comprensión Preguntas

Estas preguntas están diseñadas para comprobar rápidamente 

la comprensión de los temas tratados en el vídeo. 

Responderlas antes de continuar.

Primeros pasos 2: Descarga de 

firmware

Este paso se explica la idea detrás de firmware, y le guía 

a través del proceso de carga del firmware en el robot.

Las partes inferiores de las páginas a veces ser omitidas de la Guía del 

Maestro si no contienen notas importantes. Ese es el caso aquí - la 

siguiente página de la guía irá directamente a la tercera vídeo de 

introducción.
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Básico - Introducción

Introducción 3: Puertos

Este paso proporciona una visión general de los puertos en el 

ladrillo EV3.

puertos de vídeo

Identifica y explica la función de cada puerto en el 

ladrillo EV3.

Verifique su comprensión Preguntas

Estas preguntas están diseñadas para comprobar rápidamente 

la comprensión de los temas tratados en el vídeo. 

Responderlas antes de continuar.

menús de vídeo

Muestra cómo utilizar las EV3 menús en pantalla para controlar 

la configuración del robot, ejecutar programas, y más.

Verifique su comprensión Preguntas

Estas preguntas están diseñadas para comprobar rápidamente 

la comprensión de los temas tratados en el vídeo. 

Responderlas antes de continuar.

Para comenzar 4: Menús

Este paso se explican las convenciones de interfaz generales y 

recorre las principales áreas de la interfaz del menú EV3 sobre 

ladrillo.
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Grandes Ideas 1 y 2

Grandes Ideas 1 y 2 Video

Verifique su comprensión Preguntas

Estas preguntas están diseñadas para comprobar 

rápidamente la comprensión de los temas tratados en el 

vídeo. Responderlas antes de continuar. Este video introduce 

dos conceptos:

Idea # 1: La programación es preciso

Si quieres un robot para hacer algo, es necesario comunicar esa 

idea con precisión matemática y lógica, o que no va a ser bastante 

lo que pretende 

Idea # 2: Sensores, programas y acciones 

Datos de los sensores da una información robot sobre su entorno. 

Un programa utiliza esos datos para tomar decisiones, y el robot 

Actúa en esas decisiones. Datos subyace en el núcleo de todo el 

proceso de

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 características 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 sucedería

Verifique su comprensión Preguntas

Estas preguntas están diseñadas para comprobar rápidamente 

la comprensión de los temas tratados en el vídeo. 

Responderlas antes de continuar.

La idea central 3
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Grandes Ideas 4 y 5

Grandes Ideas 4 y 5 de vídeo

Verifique su comprensión Preguntas

Estas preguntas están diseñadas para comprobar 

rápidamente la comprensión de los temas tratados en el 

vídeo. Responderlas antes de continuar. Este video introduce 

dos conceptos:

Idea # 4: Break Down problemas y crear soluciones

Para resolver un problema difícil, intenta dividirla en problemas más 

pequeños. Entonces, resolver los problemas más pequeños, construyendo 

hacia una solución al gran problema.

Idea # 5: Pensamiento Computacional Se aplica en todas partes

Estas habilidades - claridad y lógica matemática, a partir de datos, los sistemas 

de pensamiento con los modelos mentales y resolución de problemas - no son 

sólo para la robótica. Son clave para resolver muchos problemas en el mundo.
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Conceptos básicos: Uso del 

software EV3

Uso del software

Utilizando el software de vídeo EV3

Verifique su comprensión Preguntas

Estas preguntas están diseñadas para comprobar rápidamente la 

comprensión de los temas tratados en el vídeo. Responderlas antes de 

continuar. Este video ofrece consejos de introducción y truco de cómo 

utilizar el software EV3

► Cómo abrir el Software

► Encontrar instrucciones de construcción

► A partir de programación

► Cómo vincular bloques

► Ajustes del modo

► Configuración de bloques

► Ahorro

► Cómo ejecutar el Programa

► Navegando con el Programa sobre el EV3

► Desplazamiento en la interfaz de software

► Al comentar su código
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Movida> Moving Capítulo recta

En moviendo en línea 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 ejecución de programas, Mover bloqueo de dirección, las rotaciones y la distancia, comandos Conceptos clave: La escritura y la ejecución de programas, Mover bloqueo de dirección, las rotaciones y la distancia, comandos 

secuenciales

► Moviendo en línea recta 1: Introducción a la Sensabot

Introduce el robot en el mundo real (Sensabot), y el reto que el modelo de (Sensabot Challenge)

► Moviendo en línea recta 2: Robot Config

Contiene instrucciones de construcción y configuración para el resto del capítulo

► Moviendo en línea recta 3: dirección Forward

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

► Moviendo en línea 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 capítulo

► El Moving Desafío recta

Requiere que los estudiantes para hacer que el robot se mueva a 3 líneas marcadas mediante el control de la distancia de cada 

movimiento

consejos:

► Recuerde que cada capítulo se basa en torno al tema y los desafíos 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 sería apropiado, ya que Sensabot necesita para 

realizar esta tarea de forma fiable en el mundo real?”). [NGSS: MS-ETS1, CCSS.Math.Practice.MP1]

► La distancia 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]

Edición del profesor Nota: notas de este capítulo se señalan los elementos estructurales comunes tales como verifique su comprensión 

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

Introducción al Movimiento 

Unidad recta
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Movimiento - Straight

Moviendo en línea recta 1: Introducción

Este módulo presenta el robot del mundo real 

Sensabot que el reto se basa en el capítulo.

Sensabot vídeo

Introduce el robot en el mundo real y resume el desafío 

capítulo. Los estudiantes deben ver el vídeo antes de 

comenzar a trabajar en el capítulo.

Verifique su comprensión Preguntas

Estas preguntas están diseñadas para comprobar rápidamente la 

comprensión de los temas tratados en el vídeo. Los estudiantes 

deben responder antes de seguir adelante.

Estos por lo general corresponden a Recordar y comprensión de las 

tareas en la taxonomía de Bloom. el enriquecimiento de más alto nivel y 

la evaluación serán manejados por Try It! artículos de exploración y 

actividades Mini reto en pasos posteriores.
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Movimiento - Straight

Moviendo en línea recta 2: 

Configuración del robot

Moviendo en línea recta 3: 

dirección Forward

Las instrucciones de construcción se encuentran en el interior del 

software de programación LEGO. Siga las instrucciones de esta 

página para verlas. A partir de la versión 1.0.1 del software EV3, las 

instrucciones no se pueden imprimir, y deben ser vistos en la 

pantalla.

Este paso introduce el movimiento bloqueo de dirección, y se acerca a 

los estudiantes a través de la programación de un movimiento hacia 

adelante recta.

Paso a Paso vídeo

Paseos estudiantes a través del proceso de puesta en marcha del 

software, escribir el programa recta por delante, y ejecutarlo. 

Asegúrese de que los estudiantes siguen junto con las instrucciones 

como se reproduce el vídeo en pausa (según sea necesario).

Verifique su comprensión Preguntas

comprobar rápidamente la comprensión de los temas tratados 

en el vídeo. Los estudiantes deben responder antes de seguir 

adelante.
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Movimiento - Straight

Mini-Challenge: 50 cm desafío

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

específica mediante el ajuste de la configuración de las rotaciones.

Mini-retos piden a los estudiantes para llevar a cabo una tarea que está muy 

estrechamente relacionado con lo que ya han hecho en la parte de vídeo guiada.

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

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

Mini-retos normalmente se alinean con aplicación de tareas en la taxonomía 

de Bloom.

Actividad opcional de corte de las líneas

Actividades por debajo de esta línea son útiles, pero no es crítico para la 

realización del Desafío. Use estas actividades para ayudar con el ritmo de 

clase.

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

Solicita a los estudiantes para tratar de cambiar el ajuste de 

frenos en el Bloque de dirección Mover a “costa” y ver qué 

pasa.

¡Intentalo! actividades de los estudiantes prontas para explorar una característica 

adicional o área de software. El ¿Qué ocurre? botón mostrará el resultado que los 

estudiantes puedan confirmar sus observaciones. A veces, esta exploración es 

para el enriquecimiento, pero a menudo es importante para el desafío. Utilice el 

opcional de corte para identificar cuando una actividad es crítica.

[Opcional] ¿Sabías ?: Proyectos y Programas

Explica la relación entre los proyectos y programas en 

el software de programación EV3.

¿Sabías? actividades proporcionan información adicional de 

antecedentes sobre diversos temas.

Moviendo en línea recta 3 (continuación)
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Movimiento - Straight

[Opcional] ¿Sabías que ?: Programa 

Renombrar

Los programas pueden ser renombrados dentro de proyectos, 

aunque esto generalmente sólo se realiza cuando un proyecto 

contiene varios programas.

[Opcional] ¿Sabía usted ?: EV3 

Menús

Una breve descripción de funciones útiles en el sistema de 

menús en pantalla EV3. Ver la unidad Conceptos básicos o el 

manual EV3 para obtener información más a fondo.

[Opcional] ¿Sabías que ?: Puertos con 

detección automática

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 números de puerto, siempre y cuando sólo hay uno 

de un tipo determinado dispositivo conectado (por ejemplo, sólo una de 

sensores táctiles).

Sin embargo, puesto que hay dos motores del robot, es 

necesario prestar atención a cuál es la izquierda y que 

es el derecho.

Moviendo en línea recta 3 (continuación)



26

Movimiento - Straight

Moviendo en línea recta 4: Brazo

Este paso introduce el concepto de órdenes 

secuenciales. El medio Motor de bloque, que controla el 

motor de un solo brazo se añade al programa ..

Paso a Paso vídeo

Paseos estudiantes a través de la adición 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 vídeo.

Verifique su comprensión Preguntas

Estas preguntas están diseñadas para comprobar rápidamente la 

comprensión de los temas tratados en el vídeo. Los estudiantes 

deben responder antes de seguir adelante.

Inténtelo !: poder negativo

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

Mini-Challenge: Recuperación 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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Movimiento - Straight

Avanzando 5: Examen

¿Sabías ?: Conseguir el Programa Stuck

Explica uno de los problemas más 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 más lejos), todo el programa será 

“pegado” e incapaz de progresar.

pasos de revisión vienen al final de la porción guiada de una 

unidad, justo antes del desafío principal. Las soluciones de 

muestra a los desafíos Minifuegos se muestran aquí en formato 

de imagen. Al colocar el cursor del ratón sobre cualquier bloque 

en el programa mostrará una explicación detallada identificar el 

bloque, que describe el comando literal que emite, y explicar 

qué medidas se realiza en el contexto.

Verifique su comprensión Preguntas

Estas preguntas están diseñadas para comprobar rápidamente la 

comprensión de los temas tratados en el vídeo. Los estudiantes 

deben responder antes de seguir adelante.

Moviendo en línea recta 4 (continuación)
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Movimiento - Straight

Desafío en movimiento recto

Este paso establece los detalles para el Desafío del Capítulo 

Sensabot. Los estudiantes deben trabajar en sus equipos 

para completar los objetivos de desafío.

video Challenge

Describe el desafío en formato de vídeo. 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 desafío

Un resumen no técnico del Desafío del Capítulo 

Sensabot.

desafío PDF

Un enlace a las reglas oficiales y el diseño de tablero de juego 

para el desafío en formato PDF. mediciones detalladas para el 

diseño de la placa, así 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 Desafío PDF

mediciones detalladas para el diseño de la placa, así 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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Introducción a la unidad 

de giro

Movida> Capítulo Turning

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

dirección opuesta, y girando en un amplio arco.

Conceptos clave: Torneado, Tipos de vueltas, configuración de direcciónConceptos clave: Torneado, Tipos de vueltas, configuración de dirección

► Volviendo 1: Introducción al tractor Autónoma

Introduce el robot en el mundo real (Tractor Autónoma), y el reto que el modelo de 

(Orchard Challenge)

► Torneado de 2: Configuración del robot

Contiene instrucciones de construcción y configuración para el resto del capítulo

► Volviendo 3: vuelta en el lugar

Utiliza el control deslizante de dirección en el bloque de dirección Mover para crear turnos

► Volviendo 4: Otros Turns

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

► Volviendo 5: Examen

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

► El Desafío Orchard

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

consejos:

► El “ángulo” convertido por un robot está 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 ángulo de la vuelta está 

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]

Edición del profesor Nota: Notas sobre el propósito de los elementos estructurales comunes tales como verifique su comprensión 

preguntas se omite en esta sección en adelante. Para revisar estas notas generales, consulte el Movimiento> Moving capítulo 

recta.
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Movimiento - Encendido

Volviendo 1: Introducción

Introduce el tractor Autónoma y el desafío de la huerta.

Torneado de 2: Configuración del robot

Instrucciones de construcción para el robot son los mismos que 

moviendo en línea recta.

Verifique su comprensión Preguntas

Estas preguntas están diseñadas para comprobar rápidamente la 

comprensión de los temas tratados en el vídeo. Los estudiantes 

deben responder antes de seguir adelante.

Tractor Autónoma de vídeo

Introduce el robot en el mundo real y resume el desafío 

capítulo. Los estudiantes deben ver el vídeo antes de 

comenzar a trabajar en el capítulo.
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Movimiento - Encendido

Volviendo 3: vuelta en el lugar

Este paso introduce el deslizador de dirección para hacer que el 

robot gire hacia un lado. Por ahora, sólo 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 específica (90 grado de cambio en la dirección 

se enfrenta el robot). Esta actividad es directamente 

análoga a la “50 cm mini-desafío” en el capítulo anterior, y 

señalando los paralelos en los dos problemas es 

apropiado.

La relación de rotaciones de la rueda para Cuerpo A su vez en el modelo de base 

de conducción 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, llevaría 0,5 rotaciones de la rueda (180 grados).

[Opcional] Try It !: dirección de giro

Solicita a los estudiantes para tratar de mover el deslizador de 

dirección hacia el otro lado. Esto produce un giro en la 

dirección opuesta. El sentido de giro siempre coincide con lo 

que se obtendría si se convirtió un volante en la misma 

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

[Opcional] ¿Notaste ?: Rueda Punteros

Llama la atención sobre una característica de diseño del robot: punteros 

en las ruedas del robot ayudan a ver qué dirección se está convirtiendo 

cada rueda, y cuánto. La cantidad gira una rueda (por ejemplo, 360 

grados de rotación de la rueda) es proporcional - pero no idénticos - a la 

cantidad del cuerpo del robot girará.

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 específica de la curva se 

determina por la combinación de potencias utilizadas.

Volviendo 3 (continuación)
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Movimiento - Encendido

Mini-Challenge: Taladro mareado

Reta a los estudiantes a hacer que el robot se mueva alrededor de 

un obstáculo usando una combinación de movimientos rectos y 

giros (anchos o in situ).

[Opcional] Try It !: 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 actúa 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 pequeño paso 

adelante con el pie izquierdo y el pie derecho que sostiene en su lugar. Enderezando 

su cuerpo de esta postura, tendrá que girar ligeramente a la derecha, girando 

alrededor de su pie derecho al igual que el robot lo hace con un movimiento del tanque 

del bloque ajustado a la izquierda 50, justo 0.

Volviendo 4 (continuación)
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Movimiento - Encendido

Volviendo 5: Revisión girando

Las soluciones de muestra a los mini-retos se pueden encontrar en 

esta página. Taladros de vértigo tiene dos soluciones de muestra 

previstos: una para una estrategia que utiliza dos en ángulo recto se 

vuelve a rodear la parte posterior del obstáculo, y otro que utiliza una 

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

Orchard Challenge

Este paso establece los detalles para el Desafío Orchard. Los 

estudiantes deben trabajar en sus equipos para completar los 

objetivos de desafío. Los equipos pueden elegir donde 

empiezan su robot para este desafío. Es a su ventaja de elegir 

un lugar específico y utilizarlo cada vez, en lugar de mover la 

posición de inicio o alinear el robot de manera descuidada. La 

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

(o más fácil necesariamente) ruta a seguir.

Conserve este tablero Desafío intacto, si es posible, ya que se volverá a 

visitar en el capítulo de conexión y bucles.

Orchard Desafío PDF

mediciones detalladas para el diseño de la placa, así 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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Introducción a la Unidad de 

sensor de contacto

Sensores> Mover Hasta Touch Capítulo

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

proceder con otros comandos, a continuación, 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 capítulo es una excepción a la pauta de “bookending” cada conjunto de actividades con los robots y los desafíos del mundo real. 

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

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

► Toque 1: Introducción a los Sensores

Introduce la idea de sensores, el sensor táctil, y algunos de los comportamientos basados ​​en sensores 

táctiles en la lección

► Touch 2: Configuración del robot

Contiene instrucciones de construcción y configuración para el resto del capítulo

► Toque 3: Espere táctil

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 táctil

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 táctil

► Toque 5: Examen

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

► La posición del brazo Challenge

Requiere que los estudiantes para programar un comportamiento basado en sensores táctiles “levantar el brazo” que se mueve el 

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

consejos:

► Todos los capítulos de la unidad de sensores siguen el patrón general establecido en este capítulo: 

Introducción, Esperar (sensor), hacia adelante hasta (sensor), Desafío.

► El sensor de contacto no tiene un robot en el mundo real debido a las teclas táctiles simples no se encuentran 

comúnmente en los robots del mundo real; Por lo general, los robots no deben colisionar físicamente con su entorno 

para detectar ellos.
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Sensor tactil

Toque 1: Introducción

Introduce la idea de sensores en el robot. Este capítulo no 

utiliza un robot en el mundo real. En su lugar, se centra en 

el primer uso de sensores en el robot EV3.

Toque 2: Robot Config

El robot es la base de accionamiento desde la unidad de movimiento, 

con añadió un sensor de contacto.
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Sensor tactil

Toque 3: Espere táctil

Este paso introduce tanto el sensor táctil y la espera para 

(sensor) del bloque. El mecanismo físico del sensor táctil se 

explica en la parte inferior de la página. La espera para (sensor) 

del bloque “sostiene” flujo del programa hasta que se cumple la 

condición del sensor. Cuando se cumple la condición, el 

programa continúa (con un bloque de dirección Move en este 

caso). Esta es la forma más sencilla en la que el sensor se 

puede utilizar para controlar un comportamiento, y se utiliza en 

toda la Unidad de sensores.

Inténtelo !: 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 está activado cuando se inicia el programa. Esta es 

una fuente común de error con todos los sensores: si el sensor 

ya está en una posición 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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Sensor tactil

[Opcional] ¿Sabías ?: Cómo funciona 

el sensor de contacto

Una animación interactiva que muestra cómo un sensor de 

contacto actúa como un interruptor eléctrico para crear un flujo de 

electricidad del EV3 detecta.

Táctil de 3 (continuación)
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Sensor tactil

Inténtelo !: 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 moverá 

hasta que el sensor táctil no está presionado.

Asegúrese de que el sensor táctil comienza presionado, o 

el estado “Liberado” será detectada de inmediato, y el robot 

irá a ninguna parte (ver “Ya presionado” en la página 

anterior).

Toque 4: hacia adelante hasta táctil

Este paso introduce los modos de motor en el motor y apagado 

del bloque de dirección Mover. En motor - Esperar Touch - Motor 

Off formar un patrón común que hace que el robot se mueve 

hacia adelante hasta que se presiona el sensor táctil, y luego se 

detiene. Este patrón se refiere a veces como “hacia adelante 

hasta”.
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Sensor tactil

Mini-Challenge: Four Walls

Desafía 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 inflexión puede ayudar a evitar quedar atrapados en la 

pared. Los estudiantes con experiencia previa en programación pueden 

saben que un bloque de bucle sería útil en este caso; le corresponde a 

usted decidir si se permite en este momento.

Touch 4 (continuación)

Toque 5: Revisión del sensor táctil

explicaciones ampliadas para ambos programas en vídeo y una 

solución de muestra para el desafío mini se pueden encontrar en 

esta página.
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Sensor tactil

Posición del brazo Challenge

Este paso establece los detalles de la posición del brazo 

Challenge.

Este reto implica algo más que la construcción física de 

programación, ya que los estudiantes tendrán que encontrar una 

manera de posicionar el sensor táctil 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 desafío, pero 

no debería ser necesario modificar o desmontar la base de 

conducción.

Una imagen de un concepto de diseño posible se muestra en la 

página, pero no se proporcionan instrucciones específicas de 

construcción: los estudiantes deben trabajar para completar un 

diseño por su cuenta. 

Posición del brazo Desafío PDF

mediciones detalladas para el diseño de la placa, así 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> Mover hasta casi el Capítulo

En Mover Hasta Cerca, los estudiantes programar un robot que esperar hasta que su sensor ultrasónico 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 táctil en 

el capítulo anterior.

Conceptos clave: El sensor ultrasónico, valor umbral, hacia adelante hasta PatrónConceptos clave: El sensor ultrasónico, valor umbral, hacia adelante hasta Patrón

► Ultrasónica 1: Introducción a los Sensores

Introduce el robot en el mundo real (Hexarotor), y el reto que el modelo de (Maze Challenge)

► Ultrasónico 2: Robot Config

Contiene instrucciones de construcción y configuración para el resto del capítulo

► 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.

Introduction to the Ultrasonic 

Sensor Unit
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Ultrasonic Sensor

Ultrasonic 1: Introduction

Introduce el Hexarotor Autónoma y el desafío del 

laberinto.

Ultrasónico 2: Robot Config

En este capítulo se utiliza el modelo de base de la conducción, 

además de un sensor ultrasónico que mira hacia delante. Sensores 

del capítulo anterior se pueden dejar en o eliminan como 

conveniente, siempre y cuando no interfieran con el sensor 

ultrasónico (es decir, no están dentro de su “cono” de vista).
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Sensor ultrasónico

Ultrasónica 3: vuelta en el lugar

Este paso introduce el sensor ultrasónico 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

Desafía 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 programación 

robótica, ya que permiten a los programas para hacer fácilmente 

decisiones basadas en lecturas de los sensores que van más 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 está por encima o por debajo del umbral 

de corte.
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Sensor ultrasónico

[Opcional] ¿Sabías ?: Cómo funciona el 

sensor ultrasónico

Una animación de vídeo que muestra cómo un sensor 

ultrasónico utiliza el sonar para calcular la distancia a un 

objeto.

[Opcional] Demo !: sonido Sentencias

Adición de sonidos dentro de su programa proporcionan excelentes 

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

Centrándose en el bloque de sonido, este probarlo! 

incita a los estudiantes a encadenar varios bloques 

(diciendo palabras diferentes) en una frase.

Ultrasónico 3 (continuación)

[Opcional] Try It !: 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 comparación).

Inténtelo !: 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 análogo a esperar para la 

liberación en lugar de esperar para estampado.
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Sensor ultrasónico

Ultrasónica 4: Forward Hasta Cerca

Este paso guía a los estudiantes a través de una hacia adelante hasta 

que el comportamiento que utiliza el sensor ultrasónico para detener 

cuando el robot se acerca a una pared (valor sensor ultrasónico es por 

debajo de un umbral de distancia determinado). Esto es análogo a 

adelante hasta Presionado en la unidad de sensor de contacto.

Mini-Challenge: hacia atrás hasta Extremo

Desafía a los estudiantes a adaptar su comportamiento a 

moverse hacia atrás hasta que el robot es una cierta distancia de 

un obstáculo. Esta actividad es directamente análoga a la 

“Forward Hasta el release” mini-desafío en el capítulo 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 

más cerca).
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Sensor ultrasónico

Ultrasónico 5: Revisión de ultrasonidos

explicaciones ampliadas para ambos programas en el vídeo se 

pueden encontrar en esta página.
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Sensor ultrasónico

Maze Challenge

Este paso establece los detalles para el desafío del laberinto. 

Los estudiantes deben trabajar en sus equipos para completar 

los objetivos de desafío. El espectáculo ruta en la imagen es la 

única vía 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 diseño de la placa, así 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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Introducción a la Unidad de 

sensor giroscópico

Sensores> Activar para el Capítulo Ángulo

En la curva de ángulo, los estudiantes programar un robot girando hasta que su sensor giroscópico detecta un 

cambio de rumbo superior a un cierto “umbral”. Este es el mismo patrón 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 producirá una pequeña cantidad de “exceso” en el turno. La programación en esta lección se divide 

en dos pasos para expilcitly dirección y adaptarse a este fenómeno.

Conceptos clave: Sensor giroscópico, Error de sensor complacienteConceptos clave: Sensor giroscópico, Error de sensor complaciente

► Gyro 1: Introducción a los Sensores

Introduce el robot en el mundo real (Autónoma campo de golf Mower), y el reto que el modelo 

de (Segadora Challenge)

► Gyro 2: Robot Config

Contiene instrucciones de construcción y configuración para el resto del capítulo

► Gyro 3: Girar a ángulo (Parte 1)

Utiliza una variante del patrón hacia adelante hasta que se convierte en lugar de pasar directamente, y utiliza el 

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

► Gyro 4: Girar a ángulo (Parte 2)

Discute los factores físicos que contribuyen a la inexactitud de la moción original, y las estrategias para 

mitigar el problema.

► Gyro 5: Examen

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

► cortadora Challenge

Requiere que los estudiantes para programar un comportamiento basado en sensor giroscópico que impulsará el robot sobre 

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

consejos:

► El sensor de giro, al igual que todos los dispositivos del mundo real, es imperfecta. Esta lección utiliza esa imperfección como una 

oportunidad de aprendizaje.
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sensor giroscópico

Gyro 1: Introducción

Introduce el campo de golf Autónoma cortacésped 

y Desafío

Gyro 2: Robot Config

En este capítulo se utiliza el modelo de base de la conducción, 

además de un sensor de giro.

Sensores del capítulo anterior se pueden dejar en o 

eliminados tan conveniente.
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sensor giroscópico

Gyro 3: Encendido de ángulo (Parte 1)

Este paso introduce su vez para el ángulo de la manera 

que se esperaría para trabajar, siguiendo el patrón hacia 

adelante hasta. Debido a una serie de factores físicos 

inevitables, el robot será notablemente “revocar” el ángulo 

del objetivo. Este fenómeno se aborda en el siguiente 

paso.

Gyro 4: Girar para ángulo (Parte 2)

Este paso se describen las razones para el aparentemente 

extraño comportamiento del sensor de giro en el paso 

anterior, y cómo esto puede llevar a una solución (y lo que 

es una solución, en comparación con una solución).
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sensor giroscópico

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 está en el modo de cambio, izquierda 

y derecha gira tanto en el trabajo - que va de 90 grados en cualquier 

dirección es todavía un “cambio”. Esto no es cierto en el modo de 

comparación, sin embargo, como el modo de comparación utiliza rumbos de 

la brújula que irán negativo si el robot gira a la izquierda (y por lo tanto llegar 

a -90, no 90).

Mini-Challenge: Cuadro rectangular

Desafía 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 mayoría de los mini-retos, esta tarea 

está muy estrechamente relacionado con lo que se espera que los 

estudiantes que hacer durante el desafío.

Gyro 4 (continuación)

[Opcional] Cómo funciona el sensor giroscópico

Explicación del principio físico de funcionamiento 

del sensor de giro.



54

sensor giroscópico

Gyro 5: Examen

Las soluciones de muestra y explicaciones para ambos 

mini-retos se pueden encontrar en esta página.
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sensor giroscópico

cortadora Challenge

Este paso establece los detalles para el Desafío del cortacésped. Los 

estudiantes deben trabajar en sus equipos para completar los objetivos 

de desafío. Las zonas “lodo” (cuadrados rojos) están diseñados para que 

las soluciones basadas en rotaciones de la rueda imposible. El robot debe 

ser recogido, celebrada brevemente en el aire (con las ruedas todavía 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 están 

posicionados de modo que el robot tendrá 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 versión 

del borrador de la junta puede funcionar mejor. Si no es así, utilice la versión de 

partes sueltas, pero hacer concesiones a un gran número de piezas rodando en el 

suelo.

Cortadora de Desafío PDF

mediciones detalladas para el diseño de la placa, así 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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Introducción a la Unidad de 

sensor de color

Sensores> Mover hasta el capítulo 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 ultrasónico Sonar en el capítulo 

anterior.

Conceptos clave: Sensor de color, hacia adelante hasta PatrónConceptos clave: Sensor de color, hacia adelante hasta Patrón

► Color 1: Introducción a los Sensores

Introduce el robot en el mundo real (Autónoma de vehículos de motor), y el reto que el modelo de 

(Tráfico desafío de la luz)

► Color 2: Configuración del robot

Contiene instrucciones de construcción y configuración para el resto del capítulo

► 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 capítulo

► Semáforos Challenge

Requiere que los estudiantes para programar un robot para mover a través de tres señales de tráfico, cada uno de los cuales pueden 

ser de color rojo o verde al azar

consejos:

► El patrón de la programación principal de este capítulo es muy similar a los capítulos anteriores, pero la 

complejidad lógica de la solución desafío es mayor. Los estudiantes deben seguir mejorando su comprensión de 

the.ways en el que los comportamientos se relacionan, para producir los mejores (y más simple) posible solución
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sensor de color

Color 1: Introducción

Introduce la Autónoma de vehículos de motor y el 

desafío de la luz de tráfico.

Color 2: Robot Config

Para la parte de vídeo de este capítulo, el sensor de color 

se montará en la ubicación predeterminada. Se tendrá que 

ser trasladado al brazo para el desafío, ya que chocará con 

la señal de tráfico de otro modo.

Si esto causa un problema, puede cambiar las reglas del 

desafío para permitir al estudiante para mover la señal 

de tráfico del camino en lugar de mover el sensor de 

evitarlo.
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sensor de color

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 esperará hasta que se detecta 

cualquiera de los colores seleccionados.

¡Intentalo! 1: No Color

La opción “No Color” representa el estado en el que el sensor 

de color no está recibiendo una lectura de una superficie en 

frente de ella.

¡Intentalo! 2: Valores Port View sensor de color

El modo de puerto Ver en las EV3 menús en pantalla no llame 

colores por su nombre. En su lugar, utilizan los códigos numéricos 

que aparecen junto a los números en la lista de verificación.
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sensor de color

Mini-Challenge: Travesía de ferrocarril

En lugar de esperar a verde para ir, Esperar “No Color”.

[Opcional] Cómo funciona el sensor de color

El sensor de color es en realidad tres sensores diferentes: un 

sensor rojo, un sensor de azul, verde y un sensor. Mediante la 

medición de las cantidades relativas de luz roja, verde y azul 

que refleja una superficie, el sensor puede decir el color de la 

superficie.

El color 3 (continuación)
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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 

capítulos anteriores.

Mini-Challenge: adelante a Línea de detención

Enfrentar el sensor de luz hacia el suelo para detectar líneas de 

colores en la superficie de la mesa. Este es un uso común del 

sensor de color en competiciones de robótica.
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sensor de color

Color 5: Revisión de color del sensor

explicaciones ampliadas para la espera para el programa verde 

y el delantero para detener el programa de línea se pueden 

encontrar en esta página.

Color 4 (continuación)

Ahora intente el reto en otras superficies con otros 

colores!



62

sensor de color

Desafío señal de tráfico

Este paso establece los detalles para el reto de la señal de 

tráfico. Los estudiantes deben trabajar en sus equipos para 

completar los objetivos de desafío.

Los equipos tendrán que volver a colocar el sensor de color en el 

brazo del robot para que pueda llegar lo suficientemente alto como 

para ver las señales de tráfico, y también mover el sensor fuera del 

camino después. Si esto es un inconveniente, modificar las reglas del 

desafío para permitir que la señal que se trasladó fuera del camino.

Tráfico Desafío señal PDF

mediciones detalladas para el diseño de la placa, así 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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Introducción a las decisiones del 

robot - Loops

Las decisiones> Capítulo Loops

En la Unidad de decisiones, los estudiantes comienzan a trabajar con el flujo del programa de forma más 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 condicionalesConceptos clave: El flujo del programa, bucles, bucles condicionales

► Bucles 1: Introducción al robot de manipulación de contenedores

Introduce el robot en el mundo real (contenedor robot de manipulación), y el reto que el modelo de 

(Manejo de Contenedores Challenge)

► Bucles 2: Configuración del robot

Contiene instrucciones de construcción y configuración para el resto del capítulo

► Bucles 3: Movimiento Looped

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

► Bucles 4: Loop con Control Count

Establece el bucle para repetir sólo un número 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: Revisión

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

► Desafío de manipulación 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 repetición es simple, pero es importante para comenzar a construir un modelo mental más amplio de flujo 

del programa ahora que los estudiantes puedan comprender cómo se relacionan con bucles Interruptores y bucles en los 

próximos capítulos
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Decisiones - Loops

Bucles 1: Introducción

Introduce el robot de manipulación de contenedores, el 

Desafío Manipulación y bucles.

Bucles 2: Robot Config

El robot de este capítulo se utiliza el sensor 

ultrasónico, y finalmente añadir el sensor de color en 

el Desafío.



sesenta y cinco

Decisiones - Loops

Bucles 3: Movimiento Looped

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

del programa vuelve al principio del bucle cada vez que se 

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

basada en el flujo del programa se utiliza porque explica la 

acción de bucles (y posteriores) Interruptores de manera 

sistemática que evita errores comunes.

Mini-Challenge: Vuelta 1 plaza

Desafía 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 desafío está en 

la simetría de la caja: se puede mover a la misma distancia 

de cada lado, y girar 90 grados después de cada 

movimiento.
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Decisiones - Loops

Loop 4: Loop con Control Count

Este paso introduce la idea de que puede terminar Loops, mediante 

el uso de bucles que sólo se repiten un número determinado de 

veces.

Los bucles que sólo 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 tomará la 

decisión.

Este programa se basa en el programa de la etapa anterior. El “Programa 

de Inicio de” vinculada a la derecha del vídeo proporciona una copia de 

trabajo del programa del paso anterior si es necesario.

Inténtelo !: otros cargos

Incita a los estudiantes a utilizar un número diferente de los 

Condes en el bucle.

Mini-Challenge: Vuelta 2 plaza

En lugar de un bucle para siempre, los estudiantes tienen el reto de 

limitar el comportamiento de marcha de vuelta a una sola vuelta 

completa (4 lados de la caja).
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Decisiones - Loops

Bucles 5: Loop con Control Sensor

Este paso continúa modificando el programa de los 

pasos anteriores utilizando un sensor para decidir si 

repetir o no. Hay un error común que un 

“Sensor-controlada” Loop controlará continuamente el 

sensor y terminar el bucle inmediatamente cuando, por 

ejemplo, se alcanza un umbral.

Sin embargo, este no es el caso; el sensor sólo se 

comprueba mientras que la decisión de repetición-o-final 

se realiza al final del bucle, no mientras los mandos 

dentro del bucle se están ejecutando.

Este programa se basa en el programa de la etapa anterior. El “Programa 

de Inicio de” vinculada a la derecha del vídeo proporciona una copia de 

trabajo del programa del paso anterior si es necesario.

Inténtelo !: otros sensores

Solicita a los estudiantes a tratar de usar el sensor táctil 

para poner fin al bucle en lugar del sensor ultrasónico.

Las mismas reglas sobre el tiempo de respuesta del sensor se 

siguen aplicando.

Mini-Challenge: Vuelta 3 plaza

Reta a los estudiantes a adaptar su programa de vuelta a la 

plaza terminar en base a un valor de sensor ultrasónico.

El programa sólo se detendrá si hay obstáculos que son visibles para el 

robot cuando el bucle termina (por lo general después de haber 

conectado).
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Decisiones - Loops

Bucles 6: Revisión de bucle

Las soluciones de muestra y explicaciones para los mini-retos en 

este capítulo se pueden encontrar en esta página.
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Decisiones - Loops

Desafío de manipulación de contenedores

Este paso establece los detalles para el Desafío manipulación 

de contenedores. Los estudiantes deben trabajar en sus 

equipos para completar los objetivos de desafío.

Como se señaló en la parte inferior de la página, el método 

más fácil 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 

de los cuatro contenedores .

Los objetos contenedor debe ser suficiente para que el sensor ultrasónico para 

detectar grande, pero lo suficientemente delgada para el brazo para cerrar alrededor. 

Gomas de borrar, tubos de papel higiénico, o recortes de cajas de cartón o material de 

embalaje todos pueden ser buenos candidatos. Tenga cuidado con los materiales 

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

puede detectar.

Manipulación de contenedores Desafío PDF

mediciones detalladas para el diseño de la placa, así 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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Las decisiones> Cambia el capítulo

Interruptores y bucles tienen diferentes efectos sobre el flujo del programa: mientras que los bucles podría enviar a fluir de 

nuevo para repetir comandos, Conmutadores forzar el robot que elegir entre caminos alternativos en el código. Como 

condicionales Loops, que suelen tomar esta decisión basándose en la retroalimentación del sensor.

Interruptores rara vez se ven solo en la programación robótica, ya que los robots hacen muy raramente aislados, las 

decisiones de una sola vez. Es mucho más común 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)Conceptos clave: El flujo del programa, interruptores, Decisiones repetidas (Interruptores de bucles)

► Los interruptores 1: Introducción 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: Configuración del robot

Contiene instrucciones de construcción y configuración para el resto del capítulo

► Interruptores 3: Mueva Si Borrar

Mediante un solo interruptor ultrasónico para tomar una decisión: seguir adelante si no hay un objeto cercano, o 

girar hacia un lado si hay

► Interruptores 4: Decisión 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 capítulo

► Desafío 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 repetición les hace (de la misma forma un bucle hace que cualquier repetición de 

bloque)

Introducción a las decisiones del 

robot - Interruptores
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Decisiones - Interruptores

Los interruptores 1: Introducción

Presenta la Planta Clasificador de fresa, el Clasificador 

Desafío Strawbery, e interruptores.

2 interruptores de configuración del robot:

El robot de este capítulo se utiliza el sensor 

ultrasónico, y finalmente añadir el sensor de color en 

el Desafío.
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Decisiones - Interruptores

Interruptores 3: Mueva Si Borrar

Este paso introduce Switches, usando el sensor ultrasónico 

de elegir entre mover recta (si no hay ningún objeto en la 

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

explicación basada en el flujo del programa se utiliza porque 

explica la acción de los switches de una manera sistemática 

que evita errores comunes, que también explica su relación 

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 clasificación en el Desafío del Capítulo.
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Decisiones - Interruptores

[Opcional] Mini-Challenge: Color 

Nombre del Lector

Desafía a los estudiantes a investigar el modo de medición del 

interruptor del sensor de color, que es compatible con múltiples ramas 

por lo que el robot puede actuar en varios colores diferentes de 

manera diferente, en lugar de tener sólo dos opciones.

Interruptores 3 (continuación)
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Decisiones - Interruptores

Interruptores 4: Decisión Looped

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

de un bucle.

Una sola decisión se produce a menudo demasiado rápido para 

ser útil (o incluso notable). La repetición de la decisión da el robot 

tiene la oportunidad de realizar comportamientos más 

significativos. La mayoría robot toma de decisiones tiene lugar en 

una estructura parecida a ésta.

Inténtelo !: Maze Runner

Solicita a los estudiantes a intentar ejecutar su comportamiento 

decisión lineal o en bucle a su vez en un laberinto. El robot irá 

directamente siempre que puede, y girar cuando hay una pared en 

frente de ella. Los estudiantes tendrán 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 obstáculos exentas si es 

posible. Si las paredes finas “” no están 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 más inteligentes

Desafía a los estudiantes para añadir características a diferentes 

partes de su programa. Los estudiantes deben pensar dónde 

agregar cada comando, que se centra la atención en el papel que 

cada parte del programa juegue.
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Decisiones - Interruptores

6: interruptores conmutadores de revisión

Las soluciones de muestra y explicaciones para los mini-retos en 

este capítulo se pueden encontrar en esta página.



76

Decisiones - Interruptores

Desafío de la planta de fresa

Este paso establece los detalles para el Clasificador 

Desafío fresa. Los estudiantes deben trabajar en sus 

equipos para completar los objetivos de desafío.

El robot debe ordenar cuatro plantas para el lado correcto en 

base al color de cada planta. La decisión buena, mala o debe 

sugerir inmediatamente una decisión basada en el interruptor, y 

el hecho de que hay cuatro objetos deben sugerir una Decisión 

repetida (conmutador en un bucle).

Los mismos objetos utilizados en la manipulación de contenedores Desafío de 

los bucles del capítulo se pueden utilizar para este desafío. Añadir papel de color 

alrededor o en los lados de cada objeto.

Planta de fresa Desafío PDF

mediciones detalladas para el diseño de la placa, así 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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Introducción a las decisiones del robot, - 

conexiones y bucles

Las decisiones> Interruptor-Loops Capítulo

Switch-bucles son en realidad sólo interruptores en el interior Loops, el mismo patrón que llamamos reiteradas decisiones en el 

último capítulo. 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 analogía, una película parece que está en movimiento sin problemas - 

“continuamente” - a pesar de que realmente está hecha de imágenes fijas, debido a que muchos marcos pasan muy rápidamente 

(24 por segundo). Si un robot actualiza sus potencias de motor muy rápidamente en respuesta al sensor de retroalimentación, el 

robot parece que está respondiendo “continua”.

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

► Switch-Loops 1: Introducción al tractor Autónoma

Reintroduce el robot en el mundo real (Tractor Autónoma), desde el capítulo Encendido y el nuevo reto 

modelado después de él (Obstáculo Orchard Challenge)

► Switch-Loops 2: Configuración del robot

Contiene instrucciones de construcción y configuración para el resto del capítulo

► Switch-Loops 3: fallos de detección de obstáculos

Muestra dos intentos “intuitivos” para añadir la detección de obstáculos utilizando las técnicas existentes, 

los cuales fallan

► Switch-Loops 4: detección de obstáculos

Utiliza reiteradas decisiones rápidas para crear un programa de detección de obstáculos de trabajo

► Switch-Loops 5: Examen

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

► Obstáculo Orchard Challenge

Requiere que los estudiantes a utilizar la detección de obstáculos para completar el Desafío Orchard con el elemento 

añadido de obstáculos

consejos:

► Interruptores en el interior Loops que ya se utilizaron en el último capítulo ( “decisiones repetidas”). La 

distinción importante de este capítulo es que los comportamientos “continuos” requieren un bucle de 

rápido repetir, que los “discretos” respuestas de movimiento en el capítulo anterior no mantenían.
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Decisiones - conexiones y bucles

Switch-Loops 1: Introducción

Re-introduce el tractor Autónoma, y ​​presenta a los 

obstáculos Orchard Challenge, y el interruptor de 

bucles.

Switch-Loops 2: Robot Config

El robot de este capítulo se utiliza el sensor 

ultrasónico.
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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 

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 aceptación de este hecho, y la 

apertura hacia el nuevo enfoque.
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Decisiones - conexiones y bucles

Switch-Loop 4: detección de obstáculos

Este paso introduce la idea de que las grandes comportamientos 

pueden ser construidos a partir de comportamientos repetidos 

pequeños, y que un interruptor dentro de un bucle puede crear este 

efecto en el código. La repetición rápida de las decisiones de 

conmutación y bucle permite que múltiples 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 cuándo termina 

el comportamiento. El sensor en el conmutador determina lo que 

hace el robot en cada instante dado hasta entonces.

Esto, por supuesto, sólo funciona siempre y cuando el 

programa es capaz de bucle rápido; no sería capaz de 

verificar la condición de fin de bucle si otro bloque se sostenía 

el flujo del programa!

Mini-Challenge: La detección de obstáculos se movió 

hasta la línea Negro

Desafía a los estudiantes para añadir un sensor de color a la EV3 y 

modificar el programa para que se termina cuando el robot alcanza 

una línea de negro. Dado que el sensor en el bucle determina 

cuándo termina el comportamiento, establecer la condición del 

bucle de sensor de color> Color> Negro significa que va a terminar 

cuando el robot alcanza la línea de negro.
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Decisiones - conexiones y bucles

Switch-Loop 5: Examen

Una solución de muestra y explicación de la mini-desafío en este 

capítulo se pueden encontrar en esta página.
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Decisiones - conexiones y bucles

Obstáculo Orchard Challenge

Este paso establece los detalles para el Obstáculo Orchard 

Challenge. Los estudiantes deben trabajar en sus equipos 

para completar los objetivos de desafío.

Esta placa Challenge está configurado de forma idéntica al 

Desafío Orchard del capítulo Encendido, pero contiene 

obstáculos que pueden ser colocadas al azar. Los 

obstáculos pueden ser los mismos que los utilizados en el 

manejo de contenedores o fresa Clasificador de desafíos.

Obstáculo Orchard Desafío PDF

mediciones detalladas para el diseño de la placa, así 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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Introducción a las decisiones del 

robot - Línea Seguidor

Las decisiones> seguidor de línea Mini-Capítulo

Nota: La “Línea A raíz de” términos y “Seguimiento Línea” se usan indistintamente en este capítulo.

Siguiendo la línea es en realidad una aplicación más rápida del patrón repetidas decisiones introducido en el interruptor 

de bucles. En consecuencia, el capítulo seguidor de línea en realidad no contiene nuevos bloques o conceptos - se trata 

de una nueva aplicación de una idea existente. Ya que es más práctica y menos material nuevo, el capítulo seguidor de 

línea se condensa en dos páginas y dos videos.

Conceptos clave: La aplicación de “control continuo” en una nueva situación, Seguimiento LíneaConceptos clave: La aplicación de “control continuo” en una nueva situación, Seguimiento Línea

► Seguimiento Línea 1: Introducción 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 (línea de rastreo Challenge). También contiene las instrucciones de construcción y 

configuración de este capítulo.

► Seguimiento Línea 2: Línea de seguimiento

Seguimiento Línea explica como el uso de las decisiones repetidas y camina a través de un programa básico que realiza el 

seguimiento de línea. También expone la Challenge de seguimiento de línea, que requiere que los estudiantes para mover 

una caja a lo largo de una trayectoria curva.

consejos:

► Siguiendo la línea es una opción útil en cualquier momento hay marcas en el suelo adecuados, incluyendo muchas 

competiciones de robots de planchar.

► Al igual que con la detección de obstáculos, la línea que sigue el comportamiento depende de la condición del bucle para 

saber cuándo parar, y el estado del interruptor para decidir qué órdenes motoras para emitir en cualquier instante dado.
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Decisiones - seguidor de línea

Seguimiento Línea 1: Introducción y Configuración

Introduce el Sistema Automatizado de Material de transporte (AMTS), 

el seguimiento de la línea Challenge, y la línea de conducta Siguiendo 

/ Seguimiento. Esta página también incluye las instrucciones de 

construcción para este capítulo.
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Decisiones - seguidor de línea

Seguimiento Línea 2: Desafío

Este paso se explica Tracking Line, que utiliza la misma lógica 

Decisiones rápidamente repetidas utilizado en la detección de 

obstáculos. El desafío para este capítulo se encuentra más abajo 

en esta página.

Mini-Challenge: seguimiento de línea para las rotaciones

Desafía a los estudiantes para que al final el comportamiento de 

seguimiento de línea después de 4 rotaciones. La misma lógica se 

aplica aquí que se utilizó para hacer final de detección de 

obstáculos después de 4 rotaciones.
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Decisiones - seguidor de línea

Línea de seguimiento Desafío PDF

mediciones detalladas para el diseño de la placa, así 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.

Seguidor de Línea 3 (continuación)

Los estudiantes pueden mejorar en gran medida el rendimiento del robot mediante la 

modificación de los niveles de potencia de motor. La relación 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 hará que el robot se 

mueva rápidamente para ahorrar tiempo, mientras que las inferiores se hacer que se 

mueva más lentamente (pero permanezca en la línea superior). Los mejores resultados 

se logran mediante el uso de múltiples comportamientos de seguimiento de línea de la 

espalda con espalda, con cada una de ellas con una combinación 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.

Desafío: Línea de seguimiento desafío

Reta a los estudiantes a tener el robot recoge una caja y sigue una línea 

compleja utilizando una serie de comportamientos línea de seguimiento.
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Recursos finales reto

Recursos 1: Diagramas de flujo

El vídeo Diagramas de flujo .explains cómo un robot toma decisiones. Este video está diseñado para introducir a los estudiantes a 

diagramas de flujo.

Conceptos clave: Resolución de problemas: Rompiendo grandes problemasConceptos clave: Resolución de problemas: Rompiendo grandes problemas

Recurso 2: Diseño iterativo

El vídeo iterativo de diseño da a los estudiantes un proceso que se puede utilizar para resolver sus problemas de 

programación. 

Conceptos clave: La creación de una solución con diseño iterativoConceptos clave: La creación de una solución con diseño iterativo

A menudo, primera inclinación de los estudiantes en la resolución de un problema que involucra la programación es simplemente sentarse y 

empezar a programar. Esto es generalmente contraproducente si la solución no es inmediatamente obvio - los estudiantes son más propensos a 

perderse de tener éxito si no “a orientarse” y elegir una dirección sensata primero. [NGSS: MS-ETS1, HS-ETS1-2]

Recursos 3: Planificación de proyectos

El vídeo de planificación de proyectos .explains cómo la planificación es importante cuando se trabaja en equipo. 

Conceptos clave: Resolución de Problemas: Planificación, Rompiendo grandes problemasConceptos clave: Resolución de Problemas: Planificación, Rompiendo grandes problemas

Recursos 4: Ingeniería de Procesos

El vídeo de Ingeniería de Procesos .describes una manera lógica y sistemática para resolver proyectos de 

ingeniería.

Conceptos clave: Resolución de Problemas: Planificación, Rompiendo grandes problemasConceptos clave: Resolución de Problemas: Planificación, Rompiendo grandes problemas
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Recursos finales reto

Recursos reto final 1

Diagramas de flujo de vídeo

El vídeo Diagramas de flujo .explains cómo un robot toma 

decisiones. Este video está diseñado para introducir a los 

estudiantes a diagramas de flujo

Recursos desafío final 2

Diseño iterativo vídeo

El vídeo iterativo de diseño da a los estudiantes un proceso 

que se puede utilizar para resolver sus problemas de 

programación.
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Recursos finales reto

Planificación de proyectos de vídeo

El vídeo de planificación de proyectos .explains cómo la planificación es 

importante; especialmente cuando se trabaja en equipo.

Recursos desafío final 4

Ingeniería de Procesos de vídeo

El vídeo de Ingeniería de Procesos .describes una manera lógica y 

sistemática para resolver proyectos de ingeniería.

Recursos desafío final 3
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Final de Challenge Recursos de Búsqueda y Rescate Challenge

Búsqueda y Rescate Challenge

Este paso establece los detalles para la búsqueda final y 

Desafío de rescate. Los estudiantes deben trabajar en sus 

equipos para completar los objetivos de desafío.

Este reto se desarrolla en dos etapas, para ayudar a los 

estudiantes a concentrarse en romper el problema y la 

construcción de la solución.

Instrucciones de construcción

Los estudiantes deben ser autorizados a realizar 

modificaciones menores a sus robots durante este desafío, 

aunque no debería ser necesario; todas las tareas pueden 

completarse con los accesorios estándar como se muestra.
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Final de Challenge Recursos de Búsqueda y Rescate Challenge

Búsqueda y Rescate Desafío PDF

mediciones detalladas para el diseño de la placa, así 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.

Fase 2

En la fase 2, los estudiantes trabajan en la lógica que decide cuál de los cuatro 

comportamientos-habitación específica debe ejecutar, y en qué momento. A 

continuación, se basan en los existentes, comportamientos probados de la Fase 1 

(con pequeñas modificaciones como sea necesario) para completar la tarea 

habitación.

En el modelo “iterativo”, este paso se basa en los comportamientos de la primera etapa, y en su 

lugar se centra en elegir el más adecuado en el momento adecuado.

Búsqueda y Rescate Challenge (continuación)

Fase 1

En la Fase 1, los estudiantes deben centrarse en completar las tareas que se 

encuentran en cada habitación por separado, utilizando un programa separado para encuentran en cada habitación por separado, utilizando un programa separado para encuentran en cada habitación por separado, utilizando un programa separado para 

cada habitación. En la fase 2, estos comportamientos individuales se combinarán con 

la lógica 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 

construirán los próximos pasos.
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