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PRESENTACION

Las Habilidades de Tecnologfas de Informacién y Comunicacion (TIC) para el Aprendizaje
se definen como “La capacidad de resolver problemas de informacion, comunicacion y
conocimiento, asi como dilemas legales, sociales y éticos en un ambiente digital”.

Como una manera de facilitar la integracion de estas habilidades al mundo escolar,
Enlaces del Ministerio de Educacion ha definido veinte habilidades TIC, agrupadas en
cuatro dimensiones: Informacién, comunicacion y colaboracion, convivencia digital y

tecnologia.

Para propiciar el desarrollo estas habilidades en los estudiantes, Enlaces ha creado la
propuesta “Mi Taller Digital”: Un programa dirigido a los estudiantes de quinto basico
a cuarto medio del pais, a través del cual los establecimientos educacionales, reciben
recursos digitales y capacitacion para dos docentes y estudiantes.

Los establecimientos participan de estos talleres extracurriculares, que abarcan areas
de gran atractivo para los nifios y jovenes. A través de estos talleres los estudiantes
desarrollardn ademas la creatividad, el pensamiento critico y la colaboracion.

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

iBienvenidos!



Estimados y estimadas jovenes

Mi taller digital es un espacio donde podras trabajar con tecnologfa y usar tu
conocimiento e imaginacion para encontrar soluciones a los desafios que abordarés en
el taller.

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

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

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




DISENAR: en esta etapa, junto a tus compaferos, se preparan para trabajar juntos,
organizan sus ideas, planifican sus tareas, proponen disefos innovadores para lograr
las metas y productos que quieren alcanzar.

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

PROBAR: Esta es la etapa de tu trabajo en el que evallas, y ves el resultado de lo
que han construido. Se espera que dialoguen sobre los resultados de sus trabajos,
identificando los aspectos que podrian perfeccionarse o realizarse de otra manera y

asi volver a disefiar o hacer para mejorar.

jAnimate y manos a la obra!
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¢Has escuchado hablar de
robotica educativa?

-
«

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

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

~% Comunicacion inberna y externa
-+ Trabajo en equipo

-+ Liderazgo

~¥ Emprendimiento

~¥ Innovacion

iiTe invibamos a disfrutar de este aprendizajell



(c’Qué aprenderds? )

Desarrollards

procedimientos
Aprenderds a armar y creabivos e
programar un r‘obot, para APrenderés a usar innovadores para
superar problemas y desafios | | sensores y motores, para resolver desafios.

que se te planteardn. controlar las acciones de
3 un robot.

L

——

//

(Todo esto es
posible, gracias al
trabajo en equipo
que deberds
desarrollar durante

o)

todo el taller:

~

J







SESION 1

Desafio

En esta sesion armaran un robot de nombre “Cuadribot”, e
instalardn el software de programacion, en el computador con
el que trabajard tu grupo.

(KCTIVIDADES\

o Debes formar un grupo de un minimo de cinco y un maximo diez
integrantes.
Cada grupo deberd generar y entregar al profesor, una lista con los
nombres de los estudiantes que componen al grupo, elegir un lider y
un reemplazante del lider, que realizaré sus funciones si el lider no se
encuentra en la sesion. El lider serd el encargado de comunicarse con el
profesor para la recepcion de los materiales.
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9 Cada grupo recibird un set de robdtica compuesto por:
~& [ EGO® MINDSTORMS® Education EV3 Core Set
~&  LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 Expansion Set
~#  LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 Software
~& Un computador

=
]
w0
W
w0

—

También contardn con dos pistas de trabajo para realizar ejercicios con el
robot. Estas pistas estaran disponibles para el uso de todos los grupos de
robdtica del taller.

€ Kit Lego Mindstorms EV3

Existen muchos tipos de robots, y pueden moverse:

= Através de piernas, ruedas u orugas (movimiento conocido como
traccion).

= Utilizando uno o varios motores eléctricos.

Para este taller, utilizaremos un robot con cuatro ruedas y dos
motores. Lo llamaremos “Cuadribot” y tendra la peculiaridad de
moverse con traccion tipo tanque.



\
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e Junto a algunos de tus compaferos y compaferas, deberan instalar
el Software LEGO® MINDSTORMS (Anexo 2) en el computador que les
asignen, siguiendo las indicaciones de instalacion que se encuentran en
el Anexo 3 de este manual.

En forma paralela, los otros miembros del grupo deberan empezar la
construccion del robot de nombre Cuadribot. Lo haran utilizando las
instrucciones que se encuentran en el Anexo 4 de este manual.

o Finalmente, el profesor realizard una presentacion de las piezas y partes
que componen al robot LEGO® MINDSTORMS® Education EV3. Puedes
revisar esta informacion en el Anexo 5, que se encuentra al final de este
manual.

— REFLEXION

Al finalizar la sesién, junto a tus compafieros y compaferas, conversen acerca
de la importancia de las estructuras del robot, respondiendo las siguientes
preguntas:

= ;Por qué el robot tiene cuatro ruedas?
= ;Podria el robot utilizar mas o menos ruedas?

= ;Porqué esimportante que el robot cumpla con las instrucciones que se
le entregaran?

= ;Solamente los robots se pueden programar o existen otras maquinas
programables? ;cudles son estas?






SESION 2

Desafio

3 Realizar una serie de ejercicios de programacion que permitan
el movimiento del Cuadribot.

& Aprender algunos procedimientos para hacerlo avanzar,
retroceder, doblar, girar y rotar.

‘ ACTIVIDADES\

o El profesor les mostrard como mover el robot hacia adelante y hacia
atras. Para ello utilizard un computador conectado a un proyector, lo
que facilitard la visualizacion del uso del software de programacion.

e El profesor les ensefiara los métodos que existen para rotar, girar y
doblar.

e Para finalizar, ustedes realizaran los ejercicios propuestos para esta clase.

EJERCICIOS DE DEMOSTRACION

El profesor explicara los siguientes ejercicios para que aprendan el uso del
software de programacion.

Ejercicio |
Hacer que el Cuadribot avance tres vueltas de rueda hacia adelante, espere
por tres segundos y luego, retroceda tres vueltas de rueda hacia atras.

Programacion:
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Fijate bien:

= Cuando conectes por primera vez el robot, puede ocurrir que éste
te solicite una actualizacion de software. Para resolver este problema,
junto a tus companeros y companeras, averiglen en internet como se
realiza una actualizacién de firmware en el ladrillo EV3.

= Los motores que se utilicen en la programaciéon deben ser
los mismos que se utilicen en el robot. Para esto, deben estar
conectados correctamente en los puertos de salida de datos del
ladrillo, los cuales se identifican con las letras A, B, Cy D.

= En el primer bloque, utilizar la potencia 75 para ambos motores,
utilizar el contador de unidades con el valor tres y usar el freno.

= Flsegundo bloque es para esperar por tres sequndos.

= Fl tercer bloque genera la misma accion que el primero pero en
direccion opuesta, por lo tanto, el robot retrocedera.

= |osblogues cuatroy cinco son para esperar por un segundo y detener
los motores respectivamente.

Cambios de direccién

La segunda actividad es hacer que el robot pueda cambiar su orientacién.
Para hacer esto existen tres formas: rotar, girar y doblar. La diferencia entre
ellas esta dada por la posicion en la cual se establece su centro de giro:

= Para rotar: el centro de giro se encuentra en el centro del robot.

= Paragirar: el centro de giro se encuentra en el interior del robot, pero
no en su centro.

= Paradoblar: el centro de giro se encuentra al exterior del robot.
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Rotar Girar Doblar
Para rotar se debe hacer Para girar se debe hacer Para doblar se debe hacer
que las ruedas de un lado que las ruedas de un lado que las ruedas de un lado
del robot avancen, y las del robot estén bloqueadas, | avancen con mayor velocidad
del otro lado, retrocedan. y las del otro lado avancen | que las del otro lado del
Ambas acciones deben o retrocedan, segin la robot, logrando con esto que
ser simultaneasy ala forma que se desee realizar | el eje de giro esté fuera del
misma velocidad, pero con el movimiento. Con esto se | robot.
direccién opuesta. Con lograra que el eje de giro se
esto se lograra mantener el | encuentre a un costado del
eje de giro en el centro del robot.

robot.

EJEMPLO ROTACION

Fijate bien

= El motor A tiene como valor de potencia el nimero 75 y el motor D
tiene como valor de potencia el nimero -75, lo cual indica que un
motor ird hacia el frente y el otro en reversa. Este tipo de conduccion
es conocida como conduccién tanque.

= Sefinaliza con un momento de espera por un segundo y freno de los

w motores.
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= |a direccion hacia la que gire el robot, puede verse afectada por la
conexion de los motores en los puertos de salida del ladrillo. Si el
robot se mueve hacia el lado opuesto al cual deseamos, puede existir
un cruce en la conexion de los cables.

EJEMPLO GIRO

A+D

ATt

= FEl motor A esta iniciado con un valor de potenciaigual a 75 y
el motor D estd iniciado con el valor 0. Esto sucedera por tres
rotaciones de rueda.

Fﬂ@_@_‘?:)
|| 7303 | o

Fijate bien

.}
= Nuevamente hay una espera de un segundo para proceder a |

la detencién de los motores.

K 2




EJEMPLO PARA DOBLAR

Fijate bien

El motor A estd iniciado con un valor de potencia igual a 75 y el motor
D estd iniciado con el valor 25. Esto sucedera por tres rotaciones de
rueda, permitiendo que el desplazamiento del Cuadribot sea una
circunferencia con el eje de giro fuera de la estructura del robot.

N = En este caso también generamos una espera de un segundo para
\\\ proceder a la detencion de los motores.
\\
N\
\
L EJERCICIOS

\

\ (e .. )
! Ejercicio |
\

Hacer que el Cuadribot avance dos rotaciones, rote en 180 grados y vuelva
\

a avanzar dos rotaciones.
\ \

(" . . . h
' Ejercicio 2

Hacer que el robot avance tres rotaciones, rote en 90 grados a la derecha,
\

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

~

(" . . . h
Ejercicio 3

Hacer que el robot avance dos rotaciones, y luego gire hasta que su parte
frontal quede mirando hacia la derecha.
-

<
-
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Ejercicio 4
Hacer que el robot gire hacia la derecha diez rotaciones. Una vez visto el
resultado, deberan hacer las correcciones necesarias para lograr un circulo

completo, haciendo que el robot gire solamente diez rotaciones con su
rueda izquierda.

Ejercicio 5
Al igual que el ejercicio anterior, vamos a intentar hacer un circulo
haciendo doblar al robot. Para este ejercicio, la rueda derecha debera ir a

25 de potencia y la rueda izquierda deberd ir a 75. Busquen la cantidad de
vueltas de ruedas necesarias para lograr hacer el circulo completo.

Ejercicio 6
Hacer que el robot avance tres rotaciones, rote en 90 grados a la derecha,
avance tres rotaciones, rote en 90 grados hacia la derecha, avance tres

rotaciones, rote en 90 grados hacia la derecha, avance tres rotaciones y
finalmente rote en 90 grados hacia la derecha.

Ejercicio 7
Hacer que el robot avance tres rotaciones, rote 120 grados hacia la

izquierda, avance tres rotaciones, rote 120 grados hacia la izquierda, avance
tres rotaciones y finalmente rote 120 grados hacia la izquierda.

.
.
.
.
.
.
.



Ejercicio 8

Hacer que el robot avance dos rotaciones rote 30 grados hacia la derecha,
avance dos rotaciones, rote 120 grados hacia la derecha, avance dos
rotaciones, rote 30 grados hacia la derecha, avance dos rotaciones, rote

90 grados hacia la derecha avance dos rotaciones y rote 90 grados hacia
la derecha.
g

Al finalizar esta sesion, junto a tus companferos y compaferas, conversen sobre
la importancia de las estructuras y la programacion del robot, respondiendo
las siguientes preguntas:

= ;Esfacil o dificil programar el movimiento del robot?
= ;Elrobot sigue las instrucciones o no?

®  ;Cudl es la diferencia en la rotacion de grados de una rueda y la rotacion
de grados del robot sobre la pista?

= ;Entienden la diferencia entre rotar, girar y doblar?



SESION

PROBAR

\



SESION 3

Desafio

En esta sesion trabajaremos con los
sensores de contacto y distancia. Serd
la primera clase en la que el robot
inberactuard con el ambiente para
ejecutar acciones.

o

\ A Sensor de contacto A Sensor de distancia

%
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o El profesor les entregard un set de construccion de un sistema de
sujecion para los sensores de contacto y distancia, con los cuales
trabajaran en esta sesion.

Deben construir los sistemas de sujecion e incorporarlos al Cuadribot
construido en las sesiones previas.

=
=)
0
d
)

e Una vez instalados los sensores en el Cuadribot, deberan investigar en
internet, especificamente en Youtube, la forma en la que se programan

(§] ]

los sensores de contacto y distancia. También deben investigar como se

pueden utilizar los sonidos.

e Ahora que ya averiguaste como programar los sensores, junto a tus
companferos y companeras, deberdn resolver los siguientes ejercicios.

EJERCICIOS (PARTE 1)

Ejercicio |
Hacer que el Cuadribot emita el sonido “good job” cada vez que se
presione el sensor de contacto.

-

Ejercicio 2
Hacer que el Cuadribot emita el sonido “sorry” cada vez que se deje de
L presionar el sensor de contacto.

Ejercicio 3
Hacer que el Cuadribot retroceda de manera indefinida y se detenga
cuando se presione el sensor de contacto. Al detenerse, deberd emitir el

sonido “elephant call”
-




<

EJERCICIOS (PARTE 2)

p
Ejercicio 4

Hacer que el robot avance indefinidamente y se detenga cuando

encuentre un obstaculo, a quince centimetros de distancia.

A\ J

p
Ejercicio 5

Hacer que el robot retroceda 0.5 rotaciones de rueda cada vez que un

objeto se acerque a menos de diez centimetros de distancia.

p
Ejercicio 6

Hacer que el ejercicio anterior se realice de manera indefinida. Averiguar

como se utiliza el bloque de ciclos llamado “loop”.

Al finalizar esta sesion, conversa con tus companeros y companeras de equipo
acerca de la importancia de las estructuras y la programacion del robot,
respondiendo las siguientes preguntas:

= ;Entienden que con el uso de sensores ustedes pueden interactuar con
el robot?

= ;Qué problemas se podrian solucionar en sus casas con el uso del sensor
de contacto?

= ;Qué problemas se podrian solucionar en el colegio con el uso del sensor
de contacto?

= ;Cudles son los problemas que se podrian solucionar en sus casas con el
uso del sensor de distancia?

= ;Cudles son los problemas que se podrian solucionar en el colegio con el
uso del sensor de distancia?



R
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Armado del sistema de sujecion de sensores

El equipo de armado de cada grupo de robdtica debera construir un sistema
de sujecion, que permita instalar en el robot los sensores de contacto y
distancia. Para eso deben seguir las siguientes instrucciones de armado.

INSTRUCCIONES DE ARMADO:

Paso |

in

Paso 2

NS

Py

=
=)
0
d
)

(§] ]




2 .7 5\

Paso 3

Paso 4

S 2 \N 9

Paso S

NoIS3S : MY

ooooooo
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Paso 6 w

"

\

L8
Paso 7 "
7
o

il

- J

Se repite este procedimiento para armar la sujecion del sensor de distancia.
INSTRUCCIONES ARMADO SENSOR DE DISTANCIA:
s D

Paso |

v




Paso 2

Paso 3

Paso 4

Paso 5
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Paso 6

Paso 7 |

Paso 8




Paso 10

Paso Il







SESION 4

Desafio

& En esta sesion trabajards con dos sensores nuevos: el sensor
de color y el giroscopio. Con esto puedes hacer que el robot
tenga mas independencia para poder ejecutar sus acciones.

4 )

L

K A Sensor de color A Giroscopio

[ ACTIVIDADES |

o El profesor les entregard un set de construccion de un sistema de

sujecion, para el sensor de color y el giroscopio.
Ustedes deberan construir los sistemas de sujecion y lo incorporaran al
Cuadribot.

Armado del sistema de sujecion de sensores

El equipo de armado de cada grupo de robodtica debera construir un sistema
de sujecién para instalar en el robot el sensor giroscopio. Con respecto al
sensor de color, este fue instalado previamente al instalar el sensor de
distancia. Para eso deben seguir las siguientes instrucciones de armado.



o Una vez instalados los sensores en el Cuadribot, deberan investigar en
internet, especificamente en Youtube, la forma en que se programa el
sensor de color y el giroscopio.

e Despuésde estainvestigacion, pueden resolver los ejercicios propuestos.

EJERCICIOS (PARTE 1)

p
Ejercicio |
Hacer que el Cuadribot avance indefinidamente y se detenga, cuando
pase por encima de una linea negra.

-

/Ejercicio 2

Hacer que el Cuadribot avance indefinidamente, siguiendo una linea

negra situada a ras de piso.
G

e e

ROBATICA
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EJERCICIOS (PARTE 2)

Ve

Ejercicio 3
Hacer que el Cuadribot avance dos rotaciones de rueda y luego hacer que
gire en 90 grados hacia la derecha, utilizando como referencia, el sensor

giroscopio para encontrar el dngulo.
A\

Ve

&

Ejercicio 4
Hacer que el Cuadribot avance dos rotaciones de rueda, luego rote en 180

grados y vuelva a avanzar dos rotaciones de rueda. El robot debe hacer el
movimiento obteniendo la informacion del sensor giroscopio.

Ve

Ejercicio 5
Hacer que el Cuadribot se mueva dibujando un cuadrado pequefioy, en
seguida uno mas grande y que rote en direccion contraria al primero. Debe

utilizar el sensor giroscopio para adquirir los datos que le permitan cumplir
correctamente con cada uno de las rotaciones.
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Con tu equipo de trabajo, conversen acerca de la importancia de las
estructuras y la programacién del robot, respondiendo las siguientes

’

preguntas:

=
=)
0
d
)

= ;Entienden que con el uso de sensores ustedes pueden interactuar con
el robot?

s

= ;Qué problemas podrian ayudar a solucionar en sus casas con el uso del
sensor de color?

= ;Qué problemas podrian ayudar a solucionar en el colegio con el uso del
sensor de color?

= ;Cudles son los problemas que podrian ayudar a solucionar en sus casas,
con el uso del sensor giroscopio?

= ;Cudles son los problemas que podrian ayudar a solucionar en el colegio,
con el uso del sensor de giroscopio?









SESION 5

Desafio

En esta sesion trabajardn estructuras de programacion y
la. implementacion de mejores practicas, usando los bloques
condicionales y ciclos para optimizar los algoritmos de

programacion.

(" ACTIIDADES |

o Deberan investigar en internet, especificamente en Youtube, la forma
en que se programa el bloque condicional “switch” y el bloque de
repeticion “loop”.

9 Luego de identificar los bloques de programacion con los cuales
trabajaran, tendran que resolver los siguientes ejercicios.

Ejercicio |
Hacer que el robot EV3 repita varias veces un movimiento de traccion.
Para ello se debe mover realizando una figura geométrica a eleccién de

los estudiantes (triangulo, cuadrado, pentadgono, etc.) tres veces seguidas
hacia el lado derecho y dos veces hacia el lado izquierdo.




Ejercicio 2

Hacer que el robot repita varias veces una rutina de movimiento de traccion
con el uso de un sensor especifico y termine con el uso de otro sensor para
realizar una accion. El robot debe avanzar dos rotaciones de rueda si el sensor

de color ve el color azul y retroceder una rotacion de rueda si ve el color rojo.

Este gjercicio lo deben realizar en una sola rutina.
-

Ejercicio 3
Hacer que el robot esquive obstaculos utilizando el sensor de contacto en

la parte delantera del robot. Este ejercicio es conocido como el ejercicio
de resolucion de un laberinto.

e e

ROBATICA
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Al finalizar la sesion, junto a tus companeros y companeras de equipo,
conversen sobre la importancia de las estructuras de programacién del robot,
respondiendo las siguientes preguntas:

m ;Cudles son las mejoras que se generan al mejorar las estructuras de
programacion del robot?

= ;Crees que es mas facil programar si se utilizan los condicionales y ciclos?

oy,

eecccee









SESION 6

Desafio

En esta sesion realizardn ejercicios especificos de navegacion
con el Cuadribot.

(" ACTIVIDADES |

0 El profesor les mostrard un ejercicio de navegacién en una pista, para
que ustedes repitan ese ejercicio.

9 Ustedes realizardn la programacién del ejercicio de navegaciéon en la
pista establecida para ello.

e Podran hacer ejercicios simples de programacion, realizando trazos de
figuras geométricas como tridngulos y cuadrados, utilizando el sensor
giroscopio.

En esta clase, junto a tu equipo de robdtica deberas realizar una serie de
ejercicios que te permitan demostrar todo lo que has aprendido hasta ahora.
Para esto deberds hacer que el robot realice las siguientes acciones:

®  El robot debera empezar en uno de los cuadrados blancos de la pista
numero dos (ver imagen de la pista a continuacién de estos ejercicios).
Cuadrado que sera determinado por el profesor antes de empezar a
programar el ejercicio.

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

= Luego, el robot deberad avanzar de manera directa hacia el recuadro de
color verde.



MI TALLER DE AO
T

roaaTICA /Y,

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

= Finalmente, el robot deberd avanzar de manera directa hacia el recuadro
con el color azul.
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Las flechas indican los casilleros en los cuales ustedes podran iniciar el

gjercicio y la direccion en la cual deberan partir los robots. Cada equipo lo
hara de un casillero distinto que sera indicado por el profesor.
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_ REFLEXION

Al finalizar la sesién, junto a tus compaferos y compaferas, reflexionen sobre
la importancia del trabajo en equipo y la creatividad. Utilicen las siguientes
preguntas como gufa para esta reflexion:

= ;Crees que el trabajo realizado junto a tus companeros fue el adecuado?

® ;Estaban todos de acuerdo en resolver el problema de la misma forma o
habfa miembros del equipo que tenian ideas diferentes?

m ;Existe una sola forma de resolver el ejercicio planteado?

<






SESION 7

Desafio

3 Luego de conocer y practicar con los sensores y motores del
robot, es importante que aprendan a utilizar variables para
tener un mayor control de los productos roboticos que deseen
realizar

rA'C'nvnpApEs\

o Investiguen en internet, a través de un buscador web, acerca de los
siguientes bloques y sus funciones respectivas:

-+ Bloque matematica

= Suma

= Resta

= Multiplicacion
= Division

= Valor Absoluto
= Raiz Cuadrada
= Exponente

-+ Bloque redondear

= Redondear al més cercano
Redondear hacia arriba
Redondear hacia abajo

= Truncar

-+ Bloque matematica avanzado
~# Funcién ecuaciones
-+ Funcidon modulo
~# Funcion negar
=& Funcion piso
~# Funcion techo
~# Funcion redondear
~# Funcion absoluto
~# Funcién raiz cuadrada

<



Complementariamnte, te proponemos investigar sobre la utilizacién de
“arrays”en el software LEGO EV3.

9 Junto a tu grupo de trabajo realizaran ejercicios de manipulacion de
variables en el Cuadribot. Utilizardn los sensores para la realizaciéon de
los procedimientos de manipulacion de los datos.

Ejercicio
Para este ejercicio se utilizard la pista nimero uno del taller. La seccion que

se utilizara serd la que tiene forma de peine y el robot deberd cumplir con
las siguientes instrucciones:

= (Con los sensores de contacto deberan ingresar un valor entre los
numeros 30 y 40, el cual debe ser almacenado en una variable de
nombre “obligatorio”.

= En otra variable de nombre “Aleatoria’ deberan almacenar un valor
gue debe variar entre dos y ocho.

= El robot deberd cruzar tantas lineas como el ndmero almacenado
en la variable “Aleatoria”. Ademaés, cada vez que cruce una linea,
deberd sumar el nimero que se encuentra almacenado en la variable
“obligatorio” y al finalizar el ejercicio deberd mostrar en pantalla el
resultado final.

Para la proxima clase, cada equipo debe traer cinco pelotas de ping pong
para realizar correctamente el desafio de la sesion siguiente.
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—{ REFLEXION

Al finalizar la sesién, junto a tus compaferos y compaferas, reflexionen sobre
la importancia del trabajo en equipo vy la creatividad. Usen las siguientes
preguntas como guia para esta discusion:

/’

= jCreen que las matemdticas y los numeros son importantes para
comunicarse con los robots?

=
]
w0
[
w0

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

~
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SESION 8

Desafio

En las primeras siete sesiones trabajamos en el aprendizaje de
la. programacion del robot, mientras que en las dos sesiones
siguienties, junto a tus compaiieros y compaiieras, trabajardn
principalmente en la construccion de nuevos prototipos.
Ustedes diseiaran, hardn y probaran sus robots mientras
superan un desafio complejo.

fA'C'nvnDApEﬂ

o El profesor te presentard el desafio que abordarédn en dos sesiones de
trabajo.
Utilizardn nuevamente la pista nimero dos del taller. Adicionalmente
serd necesario contar con una caja vacia de un set de robdtica LEGO
MINDSTORMS. El desafio es:

Construir un robot que sea capaz de dejar la mayor cantidad de pelotas
de pingpong al interior de la caja vacia del set LEGO MINDSTORMS en un
minuto.

= Esta caja se encontrard en la esquina opuesta al lugar donde se ubicard
la partida del Cuadribot.

= |os equipos tienen libertad para elegir lanzar o depositar las pelotas en
la caja.

= Las pelotas serdn colocadas sélo en la partida del robot.

= Elrobot no podrd ser tocado fuera del drea de partida.



Ejemplo pista nimero 2
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ROBATICA

Al finalizar la sesion, junto a tus companeros y companeras, reflexionen sobre
la importancia del trabajo en equipo vy la creatividad. Usen las siguientes
preguntas como gufa para esta conversacion.

= ;Crees que el trabajo realizado junto a tu equipo fue el adecuado?

= ;Estaban todos de acuerdo en resolver el problema de la misma forma o
habfa miembros del equipo que tenian ideas diferentes?

m ;Existe una sola forma de resolver el gjercicio planteado?









SESION 9

Desafio

Construir un robot que sea capaz de dejar la mayor cantidad
de pelotas de pingpong al interior de la caja vacia del set LEGO
MINDSTORMS, en un minuto.

= Esta caja se encontrard en la esquina opuesta al lugar donde
se ubicard la partida del Cuadribot.

= Los equipos tienen libertad para elegir lanzar o depositar las
pelotas en la cajo.

= Las pelotas serdan colocadas sélo en la partida del robot.
= Elrobot no podra ser tocado fuera del area de partida.

ﬁC\'IVlDAD \

En esta sesidon continuamos con las actividades que iniciamos en la sesion
ocho. En los ultimos treinta minutos de la sesion, los equipos de trabajo
participaran de una competencia, para ver cudl de los equipos del taller logra
el mejor resultado.
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SESION 10

Desafio

& Esta es la dlbima sesion de trabajo y realizardn una
competencia contra el tiempo. Esta competencia consistird en
el desplazamiento de un robot de traccion, en la pista ndmero
dos, que posee una grilla o matriz de cuadrados.

ﬁcnvapEﬂ

o El profesor les presentara el desafio donde los equipos competiran por
tener el mejor desempano. Este trabajo debe ser desarrollado contra el
tiempo.

En la pista numero dos -una grilla de 6 X 5 cuadrados- el profesor elegird una
figura para que los robots naveguen. Esta figura podra ser una“l’, una“O”o un
zig zag diagonal que cruce de un lado al otro.

= Segun el tiempo que les tome realizar el ejercicio, el profesor podria
pedirles que programen una nueva figura y permitir que ustedes
compitan nuevamente.

= Cada vez que se evalle el desempefo del robot, se deberd tomar el
tiempo y éste se ird acumulando para encontrar al equipo con mejor
desempeno en navegacion.

<
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Al finalizar la sesién, junto a tus compaferos y companeras, reflexionen sobre
la importancia del trabajo en equipo vy la creatividad. Usen las siguientes
preguntas como guia para la conversacion:

= ;Crees que el trabajo realizado junto a tus companeros y compaferas fue
el adecuado?

m ;Estaban todos de acuerdo en resolver el problema de la misma forma o
habia miembros del equipo que tenian ideas diferentes?

= ;Existe una sola forma de resolver el ejercicio planteado?




Felicitaciones por la
constancia y el entusiasmo
que pusiste en el taller

Te agradecemos por
dejarnos acompaiiarte en
esta aventura en equipo,
entre robots y secuencias

de programacion.

iNos vemos en
el proximo taller!
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ANEXO!: | Introduccion a la programacion

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

La programacién es una ciencia. Lo que determina el resultado es el programador. Si el

programador no es claro en sus indicaciones o desconoce algunas reglas del juego del
lenguaje de programacion que estd utilizando, la probabilidad de cometer errores es mayor
y los resultados no seran los esperados.
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ANEXOS
ANEXO 2: | Introduccion al software LEGO EV3

El software de programacion LEGO EV3 esta desarrollado para apoyar un proceso de
ensefanza y aprendizaje lUdico, para profesores y estudiantes que se introducen en el uso
de robots educativos.

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

Ejemplos de concatenacion de blogues:

a) Concatenacion no lograda

ROB® g

b) Concatenacion lograda con dos bloques
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El set de robdtica LEGO MINDSTORMS EV3 tiene una completisima guia de uso (en espanol)
"User Guide LEGO MINDSTORMS EV3 10AII ES’, la que estara disponible en el portal web
de MiTaller Digital de Robética. Le recomendamos que lea la secciéon Software de EV3, esto
le ayudard a ganar confianza para explicar las actividades a los estudiantes.

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

Descripcion de bloques

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

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

El alcance de este taller permite que trabajemos con bloques de las cuatro primeras
secciones. Los bloques mds importantes y mas utilizados son:

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

Indica si los motores se detienen, avanzan

de manera indefinida, avanzan una
cantidad de segundos, una cantidad de grados de giro de rueda o una cantidad
definida de giros de rueda.
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(2 y3) Corresponden ala potencia que se puede dar alos motores que estan definidos
en la seccion 6 del blogue (en el ejemplo serfan los motores Ay D). El valor 0
corresponde a un motor detenido y el valor 1 es el minimo de potencia que se
puede entregar a un motory 100 el maximo. En el caso de querer que el motor
vaya en direccion opuesta (reversa), se le debe agregar un signo "-" (negativo)
al numero previo a la potencia, por lo tanto el margen serfa entre -1y -100.

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

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

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

-+ Bloque Espere por: este bloque tiene una condicion logica que es esperar por una
accion para ejecutar la siguiente actividad.

Este bloque es muy importante pues se pueden seleccionar todos los sensores para
ejecutar acciones tal cual como muestra la siguiente figura.




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

Seleccién de sensor giroscopio

Seleccidén de sensor de color

Bloque de repeticion “loop”: permite repetir la secuencia que se encuentra en su

interior una cantidad limitada de veces o de manera infinita.




Bloque de seleccién “switch”: permite que el robot elija entre una secuencia u otra

segun la informacién que esté recibiendo del medio que lo rodea.

i

Bloques matematicos: en ellos se pueden encontrar las operaciones aritméticas y
el almacenamiento de variables para generar las estructuras de los bloques de datos.
Los nombres de los bloques de izquierda a derecha segun aparecen en el software
son: Variable, Constante, Operaciones secuenciales, Operaciones logicas, Matematica,
Redondear, Comparar, Alcance, Texto y Aleatorio.
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ANEXOS
ANEXO 3: | Indicaciones de instalacion del software EV3

Para instalar el software de programacion:

~# Paso 1: Para instalar el software, se debe hacer doble click en el siguiente icono, que
deberd estar en el escritorio del computador.
LMS-EV3_WIN32-ENUS-01-01-full-setup.exe
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~# Paso 6: Esperar por el término de los procesos de instalacion del software.
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Paso 8: Terminado el proceso de instalacion, deberfa encontrar, en el escritorio del
computador, el icono que identifica al programa con el nombre de LEGO MINDSTORM.
Para empezar a utilizar el programa debe hacer doble click en él.

Paso 9: La sesion de inicio tendra la siguiente presentacion. Para empezar a programar
se deberd hacer click sobre el menu “File"y luego sobre el sub mend “New Project”.

[} +
EmindsTorms

}-n

o



Paso 10: esta serd la pantalla en la que podrd empezar a programar las instrucciones
para el robot construido.
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Una actividad fundamental en la generacion de un proyecto robético,
es la programacion para que el robot realice las actividades que uno
quiere, a través de la transferencia de instrucciones. Para entender
mejor qué es programar y/o programacion, puede revisar los anexos
1y 2 que explican squé es programar? y ;cémo programar en el
software LEGO EV3?
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ANEXO 4. | Indicaciones de construccion
del robot “Cuadribot”

Para construir al robot “Cuadribot’, se deben seguir las siguientes indicaciones de

ensamblado desde el paso 1 hasta el paso 45.
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ANExO%: | Descripcion piezas y partes
del robot Lego EV3

Ladrillo EV3, es el centro de control y
energia de tu robot.

Motores Largos, son los encargados de
darle movimiento a tu robot.

Sensor de Contacto, es el sensor
encargado de interactuar con el
medio de manera tactil.

Sensor de color, es el sensor encargado
de interactuar con el medio
identificando colores.
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Motor intermedio, es el encargado
de dar movimiento especial a partes
moviles de tu robot.

Control infrarrojo, permite tener
control de tu robot a distancia.

Sensor Infrarrojo, es el sensor
encargado de inberactuar con el medio
a distancia.

Sensor Giroscopio, es el sensor
encargado de darnos la ubicacion
espacial con referencia en la direccion.




estos permiten

conectar los sensores

con el ladrillo.

Puertos de entrada,

Puerto PC, este
permite conectar
el ladrillo con el
computador.

Puertos de salida,
estos permiten
conectar los motores
con el ladrillo.

!

Parlante,
permite oir los
sonidos que el
robot emite.

!

Puerto USB, permite
conectar el ladrillo a
internet o conectar
dos ladrillos al mismo
tiempo.

Puerto Tarjeta
SD, permite
aumentar la
memoria del robot
hasta 32 GB.
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Motores EV3

= Motor Largo: es un motor potente que permite
tener control de su rotacion con la exactitud de
ungradoenelgiro.Esta disefado principalmente
para controlar la conduccién de tu robot.

Puede ser programado para interactuar en
formato volante de conduccion o conduccién

tipo tanque, en una coordinacion simultdnea

por la simpleza de la programacion.

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

= Motor Intermedio: Este motor también cuenta con la posibilidad de ser controlado
con la exactitud de un grado de giro pero con la ventaja
de ser mas pequeno vy liviano lo que resulta en una
respuesta mas rapida.

Este motor se mueve entre 240 y 250 rpm con una

fuerza de torque que varfa entre 8 y 12 Ncm, lo que lo
hace mas rapido, pero menos poderoso.




Sensor de Color

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

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

=  Modo intensidad de luz reflejada: Fsta modalidad permite
que el sensor pueda detectar la reflexion de luz infrarroja emitida
por una luz led que se encuentra en el sensor. Con esto el robot
podrd identificar formas que se encuentran en una misma
superficie permitiendo asi mejorar la toma de decisiones para
lograr un resultado esperado.

= Modalidad intensidad de luz ambiente: Esta modalidad
permite que el robot pueda interactuar con una fuente de luz
externa para poder determinar las acciones a realizar.
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Sensor de Contacto
Este es un sensor de contacto andlogo que permite
detectar si el boton rojo es presionado o liberado. Este
sensor puede programarse para identificar si ha sido
presionado, liberado o accionado lo cual significa un
ciclo de presion y liberacion del boton.

= Modo contacto presionado: el sensor indica cuando ha sido

presionado el botdn rojo, y a través de esta accion se podrd
ejecutar alguna instruccion de programacion.

= Modo contacto liberado: el sensor indica cuando ha sido
liberado el botdn rojoy a través de esta accion, se podra ejecutar
alguna instruccion de programacion.

= Modo contacto accionado: el sensor indica cuando el botén
rojo ha sido presionado y liberado de manera secuenciada. A

, . s s . - |
través de esta accion concatenada se podra ejecutar alguna ‘**
instruccion de programacion.




Sensor de Distancia

Es un sensor digital de tecnologia de luz infrarroja
que permite receptar y detectar sefiales de esta
tecnologfa desde objetos sélidos o fuentes de emision
independientes. Este sensor se puede utilizar en los
formatos de deteccién a distancia o deteccion de
fuente externa.

een 2T
= Modo deteccion de distancia: en esta modalidad el sensor
emite una sefal de luz infrarroja que al rebotar en los objetos,
permite ser recibida nuevamente identificando a qué distancia se ,
encuentra el objeto con un rango méximo de 70 centimetros. —
D PR
= Modo deteccion de fuente externa: con esta modalidad el
robot podra ser programado para que pueda interactuar con una
fuente externa de emision, la que tendrd un rango maximo de 200 ’
centimetros. Ll J

Conexion con un computador

El ladrillo EV3 puede ser conectado a

un computador por dos vias:

(Q
)}

= Aldmbrica por su puerto USB ——

= |naldmbrica por su puerto
BlueTooth.




Glosario

Algoritmos de programacion: estructuras
que permiten, secuencialmente, entregar
instrucciones a un robot a través de un
software de programacion.

Array: opcién de almacenamiento de
informacién de varias variables simultaneas
en el robot.

Bloque condicional “switch” : indicacion
de programacion que obliga al robot a
elegir entre dos opciones.

Bloque de programacién: formato con
el cual se programa en el software LEGO
MindStorm EV3, el cual tiene una légica
basada en bloques.

Bloque de repeticion “loop”: indicacién
de programacién que obliga al robot a
repetir una rutina de comandos.

Centro de giro: es el centro de la
circunferencia que marca el radio de giro
que realiza la trayectoria del robot.

Comandos de programacién: grupo
de instrucciones que se utilizan para
programar un robot.

Concatenar: unir comandos de programa-
cién para lograr una secuencia légica, que
permita que el robot realice las instruccio-
nes de quien lo programa.

Conduccién tanque: sistema de traccion
de un robot, que utiliza un motor para cada
lado del robot.

Entradas de informacién o adquisicion
de datos: sistema que permite transferir
datos o informaciéon desde las piezas
conectadas al robot hacia su procesador.

Firmware : software base que permite la
programacion del robot por medio de este
y sus comandos.

Formato PDF: formato de extensiéon de un
archivo de lectura que puede ser leido por
la mayoria de los computadores.

Ladrillo EV3: es el procesador del robot,
encargado de todas las actividades que se
gjecuten.

Motores eléctricos: sistemas de movi-
miento rotacional eléctrico, que sirven para
otorgarle movimiento a un robot.

Y. -
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Navegacion: son tacticas y estrategias
de movimiento sobre una superficie, que
debe ser recorrida por un robot.

Potencia: es la intensidad con la que los
motores logran que el robot avance o
retroceda. El robot ird mas rédpido con mas
potencia y mas lento con menos potencia.

Prototipo: modelo de prueba y testeo
que se realiza previo a la elaboracion de un
producto final.

Puertos de entrada de datos: son los
puertos por donde se transfieren los datos
desde las piezas externas y se identifican
con los nimeros 1,2,3y 4.

Puertos de salida de datos: son los
puertos por donde se transfieren los datos
a las piezas externas y se identifican con las
letras A, B, Cy D.

Salidas de informacidn: sistema que
permite transferir datos o informacion
desde el robot hacia las piezas conectadas
aél

Sensor de color: sensor de luz, que al
ser usado por el robot, permite identificar
colores.

Sensor de contacto: sensor que funciona
identificando si el interruptor es suelto o
apretado.

Sensor de distancia: sensor que
permite detectar si existe 0 no un objeto
contundente en su parte frontal.

Sensor giroscopio: sensor de posicion,
que al ser usado por el robot, permite que
este pueda ubicarse en el espacio.

Sistema de sujecion: sistema con el cual
se sujetan los sensores a la estructura base
del robot.

Software: interfaz computacional en
la que interactlUa un usuario con un
computador, una maquina o un robot.

Traccion: sistema mecanico que compone
el movimiento de un robot.

Variables: opcion de almacenamiento de
informacion simple de un robot.







Enlcices

Centro de Educacion y Tecnolog
C H | L E




	Tapas_ESTUDIANTE_Robotica
	blanco
	Manual_robotica_estudiante-BAJA
	anexo-estudiantes_baja
	blanco
	Tapas_ESTUDIANTE_Robotica

