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1.INTRODUCCION

Open Roberta es una plataforma en internet, cuyo nombre proviene de un proyecto dentro de la
iniciativa educativa alemana "Roberta: Aprender con robots", iniciado por Fraunhofer IAIS, que
es un instituto perteneciente a la Fraunhofer Society . Con Open Roberta, se busca alentar a los
nifios a codificar mediante el uso de robots como Lego Mindstorms y otros sistemas de hardware
programables como Arduino, BBC micro: bit y Calliope mini.

El enfoque en la nube del Open Roberta Lab tiene como objetivo simplificar los conceptos de
programacion y facilitar que los profesores y las escuelas ensefien a codificar.

En esta guia describiremos los pasos para programar y mostraremos algunos ejemplos de cédigos
de programacién de robots, haciendo semejanza a la programaciéon del robot LEGO
MINDSTORMS.

i BIENVENIDOS j
P



https://en.wikipedia.org/wiki/Fraunhofer_Society
https://en.wikipedia.org/wiki/Lego_Mindstorms
https://en.wikipedia.org/wiki/Arduino
https://en.wikipedia.org/wiki/BBC_micro:bit
https://en.wikipedia.org/wiki/Calliope_mini
https://en.wikipedia.org/wiki/Cloud_Computing
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2.PRIMEROS PASOS

Para iniciar en Open Roberta, debes ingresar a tu buscador en internet (Google, Edge, etc.), y
escribir OPEN ROBERTA, o bien colocar la siguiente direccién: lab.open-roberta.org

Una vez ingresado, aparecera una imagen como la que se muestra a continuacion, en la cual
seleccionaremos la opcion de EV3.

& > C @ labopen-roberta.org o % B

Release 4.0.9 Publishing notes
privacy policy

iElige tu sistema!

¢Necesitas ayuda?

—-— In our detailed help, we will

but do not know exactly how? < explain everything you need, [P
We will show you the first er una visita virtual from building instructions to —Open Robe ﬁ
steps in an interactive tutorial. frequently asked Wiki

Would you like to get started, !‘ .

(] De acuerdo, no mostrar esta ventana de nuevo

Posteriormente, seleccionaremos la opcion EV3dev, como se muestra en la siguiente imagen:

& > C & labopen-roberta.org o % @ i

Release 4.0.9 Publishing notes
privacy policy
iElige tu sistema!

Ya que elegimos la opcién EV3dev, nos enviard a la ventana donde comenzaremos a programar.
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Para poder hacer uso de todas las herramientas de Open ¢ & © & mbopenrobenacns
Roberta, es necesario en tu primer acceso crear una ° = ¢ 88 © i
cuenta, Unicamente se llena el formulario y con ello con -

ello podras guardar, importar y exportar los cédigos de
programacion que realices en la plataforma.

& Login with user group ... [r—

& informacion de estado

Ya con tu cuenta creada, podrds iniciar sesion con el
usuario y contrasefia que elegiste, tal como se muestra a
continuacion:

B

L lﬂﬂﬂﬂj
f

iniciar sesion ...
Nombre de usuario

iy
Contrasena

resetear password ... nuevo

Para iniciar a trabajar debemos dar clic en el botén SIM ubicado a la derecha de tu pantallay con
ello se abrira la ventana de los escenarios.

B = Q & B O NERS

PROGRAMA NEPOprog CONFIGURACION DEL ROBOT EV3basis

o

= B = ol 1a Be Y

Inicio del programa
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3.PROGRAMACION Y CATEGORIAS DE LOS BLOQUES

m LJ;“_ es un metalenguaje de programacion de cdédigo abierto gratuito que
pueden utilizar estudiantes, académicos, profesores y otras personas interesadas dentro del
Open Roberta Lab. NEPO se traduce en New Easy Programming Online (o simplemente OPEN al
revés). NEPO es el nombre del lenguaje de programacion grafica y su capa de conexién de

hardware acoplada.

NEPO utiliza la biblioteca Blockly disponible gratuitamente. Ademads, dentro de NEPO hay
funcionalidades y mejoras adicionales que se han adaptado para Open Roberta. El paradigma de
programacién de NEPO estad inspirado en Scratch, que fue desarrollado por el Instituto de
Tecnologia de Massachusetts. Un bloque NEPO siempre representa y encapsula una determinada
funcionalidad de robot. Un conjunto de funciones de bloques se puede reconocer facilmente a
través de la categoria de bloque asociada, por ejemplo, »sensores«. La programaciéon con NEPO
sigue un principio simple. Los bloques estan interconectados y seradn ejecutados por el robot
segln su orden. Este principio se denomina "operacién secuencial".

Categoria Notas

Accion Incluye bloques para que el robot se realice directamente.

Sensores Contiene bloques para todos los sensores estandar del sistema EV3.

Controlar Incluye bloques para el control de la secuencia del programa. La categoria incluye los

siguientes blogques: If .. do, If .. do .. else, repetir indefinidamente, repetir .. veces,
esperar .. ms, esperar hasta ..

Logica Con los bloques »légicos« se pueden crear condiciones. Con esta condicion, puede
interrelacionar estados, valores y eventos entre si.

Matematicas = Operadores matematicos y bloques de parametros.

Lista Incluye bloques para crear una lista y buscar u ordenar elementos de la lista.
Categoria Notas
Texto Incluye bloques para escribir cadenas

en la pantalla del robot.
Colores Bloques de colores estandar para
comparar las entradas de los sensores.
Variables | Se pueden definir variables locales y
globales.

Funciones | Se pueden definir funciones con
parametros de entrada y salida.

Mensajes | Incluye blogues para enviar y recibir
masajes bluetooth.

inicio del | Cada programa comienza con este

programa | bloque. Este bloque siempre esta
disponible en el espacio de trabajo.



https://en.wikipedia.org/wiki/Blockly
https://en.wikipedia.org/wiki/Scratch_programming_language
https://en.wikipedia.org/wiki/Massachusetts_Institute_of_Technology
https://en.wikipedia.org/wiki/Massachusetts_Institute_of_Technology
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BOTONES de CONTROL

Son los ubicados en el area inferior de la pantalla donde el robot realiza sus misiones

Inicia la simulacion del robot en Reinicia el escenario y coloca al
D base al cddigo que le @ robot en su posicion original
programaste
Te permite cambiar de escenarios

Permite agregar escenarios

s A
ad u propios
abre o cierra la vista del robot @ Entra en el modo de depuracién
EV3 ' manual

Abre o cierra el panel de datos de

0)) los sensores

3.1 MI PRIMER PROGRAMA - Mover el robot hacia adelante

Es momento de hacer nuestro primer programa. Los bloques principales para hacer mover al
robot son:

e Mover hacia delante

e Mover hacia atras

e Parar
En nuestro primer programa, el robot se desplazara hacia adelante y posteriormente esperard
por 1 segundo.
La programacion es la siguiente:

S (= To R ST Ts (=11 - W mostrar datos de sensor

delante

El codigo anterior cumple con el siguiente algoritmo:
1.- Mover el robot hacia adelante, velocidad de 100, distancia de 40cms.
2.- Esperar 1000 milisegundos (1000 milisegundos = 1 segundo)

Para probar el robot, podemos utilizar la escena basica, que Unicamente consiste en el robot
sobre un fondo blanco y posteriormente debemos dar clic en el botdn inicia como se muestra en
la siguiente imagen:
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Iniciar programa en la simulacion H ﬁ &

3.2 MI SEGUNDO PROGRAMA - Avanzar y retroceder

Debido a que en Open Roberta se programa de forma secuencial, vamos a ir conectando los
bloques de avanzar, esperar, retroceder y nuevamente un bloque de esperar al final.

E o (e TR YOI T |- 1 B [l mostrar datos de sensor
g mover hacia velocidad

distancia en cm

El codigo anterior cumple con el siguiente algoritmo:

1.- Mover el robot hacia adelante, velocidad de 30 y distancia de 20cm
2.- Esperar 1000 milisegundos (1000 milisegundos = 1 segundo)

3.- Mover el robot hacia atras, velocidad de 30, distancia de 20cm

4.- Esperar 1000 milisegundos (1000 milisegundos = 1 segundo)

Al realizar el robot los movimientos, es normal que vaya —.-
dejando una linea que muestra la trayectoria de este. # :“a
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3.3 LOS BLOQUES SAY (decir) Y GIRAR

Vamos ahora a incrementar los movimientos de nuestro robot con dos bloques nuevos de
programacion. El bloque SAY se utiliza para que el robot emita una voz, la cual viene
predeterminada por la plataforma. Mds adelante utilizaremos este bloque para que el robot nos
avise cuando detecta algun color, objeto, o cuando haya completado una misién, etc.

El blogque GIRAR se utiliza para poder girar el robot un determinado nimero de grados. En el
siguiente programa de ejemplo haremos que el robot se mueva hacia adelante, gire 180°, diga:
180 GRADOS y que al final espere por 1 segundo.

O ([T To X S RTGT =10 - B [l mostrar datos de sensor

delante
derecho
180
180 GRADOS

La trayectoria que el robot deja después de haber realizado el cédigo es el siguiente:

_ *-I';.'

3.4 EL BUCLE

Un bucle o ciclo, es una secuencia de instrucciones que se ejecuta repetidas veces, hasta que la
condicidn asignada a dicho bucle deja de cumplirse. En open Roberta, podemos utilizar el bucle
de forma INFINITA o podemos asignarle que se repite un determinado nimero de veces.

A continuacién, mostramos un cddigo que hace uso del bucle, donde el robot cumplira con el
siguiente algoritmo por 5 veces:

1.- El robot se movera hacia enfrente

2.- Dira UNO

3.- Esperara 1 segundo

4.- Se moverd hacia atras

5.- Dird CERO

6.- Esperara 1 segundo
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Los bloques de programacion quedarian de la siguiente forma:

TG RGETGT T SR [l mostrar datos de sensor §
repetir veces
peti (| ?

& mover hacia velocidad G [F0000)
istancia en cm C [Z11)
(]

2 esperar <>

g mover hacia ElizE0 velocidad
distancia en cm SIM

g esperar

V’IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII‘
’

@ - -

AT A N A A A O AN

Ahora utilizaremos el BUCLE para hacer que el robot dibuje un cuadrado, utilizaremos la
instruccién repetir 4 veces incluyendo lo siguiente:

1.- Mover hacia adelante con velocidad de 30, distancia de 30cms.
2.- Girar 90 grados hacia la derecha a velocidad de 30
3.- Lo anterior repetirlo 4 veces

STTTTSTSTITS TSI ST IS TS SIS ST IS TSSSSSSISS S,

+ Inicio del programa

repetir veces
hacer | § mover hacia [FEEIGIM velocidad
distancia en cm
£ gira velocidad ( [t
grado

\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\‘
‘

Del lado izquierdo podemos ver los bloques de programacion y del lado derecho el cuadrado
generado por la trayectoria del robot después de haber hecho los movimientos.
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4.SENSORES

Nuestro robot cuenta con sensores que le permiten saber cuando esta cerca de un objeto o color,
estos sensores, asi como los motores que usa nuestro robot se configuran desde la opcién
CONFIGURACION DEL ROBOT.

B = Q

PROGRAMA NEPOprog | CONFIGURACION DEL ROBOT

=z

Para utilizar los sensores al programar, utilizamos el bloque esperar hasta, y posteriormente
elegimos el sensor dependiendo el propdsito del desafio o la tarea a realizar.

4.1 EL SENSOR ULTRASONICO (detecta objetos)

El ejemplo mas simple para utilizar el sensor ultrasénico es cuando avanza el robot y al detectar
un objeto a cierta distancia, le decimos que se detenga.

Antes de realizar el ejercicio revisa en la configuracion del robot que el “Sensor 4” tenga
seleccionado al “sensor de ultrasonidos” y estés en la escena [2a] que tiene un cuadro azul.
Coloca tu robot frente al cuadro azul como lo marca la imagen.

Ill

L=
ER LG E G e - [l mostrar datos de sensor ;
mover hacia Velocidad ( 1) | <> :, -
+ B esperar hasta obtener distancia cm sensor de ultrasonidos - - - ; { ga‘; S
] -
SIM v
A
(A

Otro ejemplo del sensor ultrasénico, es cuando ejecutas tu cédigo y manualmente arrastras al
recuadro azul hacia tu robot, al estar a una distancia menor de 10cms., Se emitird un sonido que
dice “OBJETO DETECTADO".

L [Tk Sl Ol 1y = [l mostrar datos de sensor
repetir indefinidamente
4 B esperar hasta

vy =y distancia cm sensor de ultrasonidos + g 4 ¢

OBJETO DETECTADO
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4.2 EL SENSOR DE COLOR

El sensor de color detecta 7 diferentes colores: rojo, azul, verde, amarillo, café, negro y blanco.

Ahora con el sensor de color haremos que el robot avance, y cuando detecte el color
seleccionado, se detendra.

Antes de realizar el ejercicio revisa en la configuraciéon del robot que el “Sensor 3” tenga
seleccionado al “sensor de color” y estés en la escena [2a] que tiene las barras con los 4 colores.
Coloca tu robot antes del cuadro azul y dale Play D a tu programa.

<>
P e c Bl ] mosirar datos de sensor
T e [ 9] @
[ + ¥ esporariasia § o A e P 58 | EXR ]
~
o

Otro ejemplo bdsico para utilizar el sensor de color es que cuando el robot detecte algun color,
este emita algun sonido de acuerdo al color detectado, por ejemplo:

mostrar datos de sensor ||

+ Inicio del programa [}
repetir indefinldamente

+ R esperar hasta nbtener color sensor de color - - 3~ mﬂ
E say ROJO
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5. PRIMER “RETO”

Programa tu robot para completar una misidn especial, la cual se desarrolla en un circuito con
retos a superar, entre ellos tendras que buscar patrones de color, detectar obstdculos,
esquivarlos para llegar a la meta.
Antes de iniciar:
1) Descarga el mundo (aqui) a tu computadoray después cargalo en Open Roberta con la opcidn ﬁ
2) Arrastra el Cuadro Azul (objeto) que aparece en la parte inferior derecha del mundo y coldcalo
dentro del cubo.
3) Coloca atu robot sobre las letras de INICIO del mundo.
4) Confirma en Configuracion del Robot que el sensor 3 = “sensor de color” y el sensor 4 = “sensor
de ultrasonidos”

Tu mundo debera verse asi:

2 -7 = &b
ROBOT o -
\* 2| .~ —
' ’ -— OBJETO

AZUL

o 2 2
.‘QP;(@ Where the magic begins

& &

=
z

D B0 O 4P
El algoritmo para completar el primer reto es el siguiente:

1.- El robot se coloca manualmente en la palabra INICIO.

2.- El robot deberd avanzar de forma ilimitada, hasta que detecte el color rojo donde debera
detenerse.

3.- Espera 1 segundo.

4.- Ahora el robot avanza hasta detectar con su sensor ultrasénico un objeto frente a él. Deberd
detenerse 10cms. antes del objeto.

5.- Debe esquivar el objeto, utilizando Unicamente los bloques girar y avanzar.

6.- Después de haber esquivado el objeto, el robot sigue avanzando y antes de topar la pared del
escenario, debe girar 90 grados para colocarse en direccidn de la linea amarilla.

7.- Ahora el robot avanzara hasta detectar la linea y deberad frenarse.

8.- Esperar 1 segundo.


http://robomatrix.org/wp-content/uploads/2021/02/MundoPrimerReto.png
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9.- El robot avanza de nuevo y antes de topar con la pared gira 90 grados en direccién hacia la
linea azul.

10.- Ahora el robot avanza de forma ilimitada y cuando detecta la linea azul, se detiene.
11.- Espera 1 segundo.

12.- Avanza hasta llegar a la palabra FIN donde terminara su recorrido

El codigo propuesto es el siguiente:

Inicio del programa mostrar

q ek color_sensor de color - Y3 - |

Prueba tu cddigo y juega cambiando algunos comandos en la programacion para ver el
comportamiento de tu robot virtual. Por ejemplo: Programa que esquives el objeto por la

parte superior y no la inferior.
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6. USO DE DOS SENSORES

Para resolver un reto con multiples colores

Tenemos un escenario donde se necesitan utilizar dos sensores: uno para seguidor de linea y otro
sensor para detectar color y tomar decisiones.

v

1Evabo))a©aﬁn&

ALGORITMO

1.- El robot debe comenzar con el sensor 2 sobre la linea negra.

2.- Seguir la linea negra con el sensor 2, hasta que detecte el color amarillo con el sensor 3.

3.- Cuando detecta el color amarillo, el robot se detiene, avanza un poco y después gira hacia la
derecha hasta encontrar nuevamente la linea negra con el sensor 2.

4.- Espera 1 segundo

5.- Hace nuevamente el seguidor de linea con el sensor 2 hasta que detecte el color verde con el
sensor 3, ahi habrd completado su recorrido

Antes de iniciar:
1) Descarga el mundo (aqui) a tu computadoray después cargalo en Open Roberta con la opcidén &
2) Arrastra el Cuadro Azul (objeto) que aparece en la parte inferior derecha del mundo y coldcalo
dentro del cubo.
3) Coloca a tu robot con el sensor 2 sobre la linea negra.
4) Confirma en Configuracion del Robot que el sensor 2 y sensor 3 tengan activados el “sensor de
color”


http://robomatrix.org/wp-content/uploads/2021/02/MundoSegundoReto.jpg
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El codigo propuesto es el siguiente:

Inicio del programa

ony

[ —

hacer | 4+ — 8 esperarhasta C

0 esperar a

acor [ |

D T i e W C g T e ST
+ & esperar hasta

para
Sttt

g esperar C! 500

0 esperar a
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7. SEGUIDOR DE LINEA

Un robot seguidor de linea es aquel que utiliza sensores de color para hacer un recorrido sobre
la linea de color negro. A través de una toma de decisiones, el robot va diferenciando entre el
color negro y el color blanco, para asi hacer un movimiento de zig-zag e ir avanzando.

7.1 SEGUIDOR DE LINEA CON 1 SENSOR DE COLOR

yIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII.'A SSTT LTI TSI SIS SIS SIS SIS,
4

NN

RS L SR AR AR R AR R AR AR R AR AR R AR R AR R RN

El seguidor de linea con 1 sensor de color, consiste en un robot con un sensor conectado en el
puerto 3 para que cumpla un algoritmo de seguir la linea negra en el menor tiempo posible.

A continuacién, se muestra un cddigo propuesto de programacion:

TG EROGNEL Il mostrar datos de sensor

repetir indefinidamente

+ & esperarhasia § @ optener [EAEEEIRC - i Port X8 | EER Y |

steer hacia [EETCES velocidad izquierdo
velocidad derecho

+ 8 esperarhasa & § otener [EIEIESE- Y- Port | B3 G

steer hacia [EECRA velocidad izquierdo
velocidad derecho
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7.2 SEGUIDOR DE LINEA CON 2 SENSORES DE COLOR

El seguidor de linea con 2 sensores utiliza un color para  cowcumsconoe sosor
detectar la linea negra y otro para detectar el fondo
blanco, haciendo una comparacién de estos y asi ir
avanzando. Un sensor va conectado en el puerto 1y
otro sensor en el puerto 3. Dependiendo de la potencia
utilizada sera la velocidad del robot. Para colocar mas

grande motor

se un sensor de color, debemos ir a CONFIGURACION — e g 1 CE
DEL ROBOT y confirmar tenemos un panel como el L drecre_
siguiente: i,

() izquierdo

El céddigo propuesto es el siguiente:

Inicio del programa

repetir indefinildamente

obtener E5ga@ sensor de color Port (= v |

puerto de motor encendido velocidad
puerto de motor [=J§ll encendido velocidad

obtener [gkll sensor de color Port Kl | B2l

puerto de motor encendido velocidad
puerto de motor [ZJ§# encendido velocidad

puerto de motor encendido velocidad -

puerto de motor [[ZJ§l encendido velocidad -

Ver aqui el video tutorial de este Reto


https://www.youtube.com/watch?app=desktop&v=GWQGm_hMeNc&feature=youtu.be
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8. SUMOBOT

Un sumobot es un tipo especial de robot que simula los combates japoneses de luchadores de
sumo. Consiste en dos robots dentro de un dojo, los cuales hacen uso de sensores, motores y
una adecuada programacioén, para sacar al oponente fuera del dojo y obtener una puntuacién.

Para esta leccidn, utilizaremos el siguiente escenario (dojo) que consiste en un circulo de color
negro con una linea blanca en la orilla.

"‘ Sociedad Latinoamericana
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Un algoritmo bdsico para hacer funcionar a un sumobot, es el siguiente:

1.- El robot debe esperar 5 segundos.

2.- El robot debe localizar al oponente, haciendo uso de sus motores ya sea para girar o avanzar.
3.- Una vez que el sensor de presencia (puede ser un ultrasénico, infrarrojo, etc.) detecte al
oponente, el robot activa sus motores y avanza hasta empujar al oponente.

4.- En caso de que el robot avance y se vaya derecho sin encontrar al oponente, el sensor de color
detectara la linea blanca, la cual indicard el limite del robot y debera regresar para no salir del
dojo.

5.- Repetir las acciones anteriores hasta sacar al oponente del dojo.

8.1 PROGRAMANDO EL SUMOBOT

Ahora programaremos un sumobot con un cddigo sencillo pero efectivo, que consiste en los
siguientes componentes:

e 1 sensor ultrasdénico
e 2 motores
e 1 sensorde color
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El programa propuesto para el sumobot es el siguiente:

Inicio del programa

repetir indefinidamente

gira velocidad -

+ & esperar hasta uich- ¢ distancia cm sensor de ultrasonidos + 2ol 4 + | qj

mover hacia [LEENCRS velocidad -

+ B esperar hasta — Port mc:il

g mover hacia [EIEERS velocidad -

distancia en cm

El cédigo anterior cumple con el algoritmo para que nuestro sumobot haga la tarea sencilla de
localizar al oponente y sacarlo del drea de combate, pero que tu sumobot sea el mejor dependerd
de los algoritmos que lores tu implementar para que tu robot tenga un mejor rendimiento en el

combate.
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9. GENERANDO ESCENARIOS

Open Roberta te permite cargar tus propios escenarios, los cuales pueden ser creados en algun
programa de disefio o descargar escenarios de internet e importarlos en la plataforma.
Para hacer lo anterior, se necesitan los siguientes pasos.

1. Tener el diseiio a importar |
Primero debemos crear un escenario sobre el cual

programaremos nuestro robot. Pondremos de |
ejemplo el siguiente, el cual fue creado en power b

point haciendo uso Unicamente de lineas, colores y

formas —
— [O_O|
INICIO

Eccuels 4 rebincs

- 2. Cargamos la imagen a la plataforma

-3 Para cargar la imagen a la plataforma de open
;_?_ Roberta, debemos seleccionar la opcion “Upload
B your own simulation background image”:

<>

®

rrrsi ot okar s Mo rrrrsssrrsrs.
D Ed eva 0) O & S
background's fist.

Una vez que damos clic, debemos seleccionar el s
escenario que deseamos poner en Open Roberta. (2

Posteriormente, te quedara algo como lo =
siguiente: =

El cuadro de azul que aparece en open Roberta, es @
un objeto sélido, el cual puede ser utilizado para ser =
detectado por el sensor ultrasénico.

ol
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iLo lograste, ahora a
practicar!
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Esta pandemia del COVID-19 nos permitid reinventarnos y conocer mas recursos digitales para
uso de la educacidn, en la busqueda de lo mejor, la plataforma de Open Roberta ha sido una gran
sorpresa, su facilidad de manejo, el entorno grafico amigable, la capacidad de interactuar con
recursos del usurario y lo mejor, una plataforma gratuita al servicio de la educacion.

Dr. Manuel Fernando Guzman Mufioz

La robética y programacion son una de las pocas cosas del mundo en las que te sientas y puedes
crear algo totalmente nuevo de la nada. Se han convertido en una herramienta muy fundamental
para los estudiantes, desde niveles basicos hasta niveles media superior y superior. En la
actualidad, existen diversos softwares para programar, construir y disefiar robots, que junto con
el internet y las diferentes plataformas, los estudiantes pueden crear cosas extraordinarias con
tan solo una computadora, y lo mas importante, hacerlo desde casa y adaptandonos a las nuevas
formas de trabajar.

Ing. Eduardo Peldez Morales

Recursos:
https://lab.open-roberta.org/
https://robomatrix.org
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