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MODULO 1

Actividad Inicial:

¢Qué les siguiere la palabra sistema?

¢Qué sistema han estudiado en otras asignaturas?

éPor qué creen que los anteriores son sistemas?

¢Podrian decir que tienen en comun?

Elaborar una definicidon de sistema con tus propias palabras.

Si recuerdan lo aprendido en Biologia, a la hora de estudiar el ecosistema terrestre (el todo),
es importante hacerlo no de manera aislada, sino teniendo en cuenta las multiples
interrelaciones que se producen entre sus componentes (partes).

Estas interrelaciones y dependencias (ciclos biogeoquimicos) entre los distintos componentes
o partes (hidrdsfera, litdsfera, bidsfera, atmdsfera) aseguran el mantenimiento del equilibrio
del ecosistema (todo).

Pero también estas interrelaciones hacen que cuando algin desastre ecolégico ocurre aun
muy lejos de donde vivimos, a la larga repercuta de algin modo sobre nosotros.

EEEEE

LOS SISTEMAS
CONCEPTO DE SISTEMA

Un sistema es un conjunto de elementos que se interrelacionan dindmicamente para cumplir
una funcion que los caracteriza como sistema.

1- Identificar las palabras claves del concepto. Definirlas.
CLASIFICACION DE LOS SISTEMAS

SISTEMAS NATURALES:

Son aquellos que han sido elaborados por la naturaleza, desde el nivel de estructura atédmica
hasta los sistemas vivos, los sistemas solares y el universo.

SISTEMAS ARTIFICIALES:
Son aquellos que han sido disefiados por el hombre.

LOS SISTEMAS CERRADOS:

Son los que no tienen ninguna clase de intercambio con el medio que los rodea, y por lo tanto
son herméticos a la influencia ambiental.

No reciben influencia alguna de lo que los rodea: los recursos de los que se vale siempre son
los propios.

Ejemplo de sistemas cerrados:

Un globo inflado, una olla a presion, una bateria de un auto, el motor de una heladera.

LOS SISTEMAS ABIERTOS:

Son los que tienen una relacidon permanente con su medio ambiente intercambiando materia,
energia e informacion.

A diferencia de los sistemas cerrados, en los sistemas abiertos existe una transformacién
permanente motivada por el intercambio de energia.

Profesoras: Julia Alejandra Pérez y Eva Edith Giménez


http://www.ejemplos.co/10-ejemplos-de-sistemas-cerrados/
http://www.ejemplos.co/10-ejemplos-de-sistemas-abiertos/

CICLO LECTIVO 2026 EDUCACION TECNOLOGICA Y ROBOTICA

Ejemplos de sistemas abiertos:
Un bosque, una pecera, un rio, una ciudad, un animal, una bacteria.

ACTIVIDAD EN CARPETA:
1- Definiry ejemplificar sistemas naturales y artificiales.
2- Definir y ejemplificar sistemas abiertos y cerrados.
3- Pegar imagenes o dibujar por lo menos 2 ejemplos de cada uno.

ASPECTOS ESTRUCTURALES DE LOS SISTEMAS

Objetivos:

%  ESTABLECER COMPARACIONES ENTRE SISTEMAS.
%  IDENTIFICAR LOS ASPECTOS ESTRUCTURALES DE LOS SISTEMAS.

* Limites
| ESTRUCTURALES | — * Componentes
» Depésitos
» Red de
comunicacion

- Flujos

« Valvulas
FUNCIONALES | =2 . Retardos

* Bucles de

. realimentacion

EL ASPECTO ESTRUCTURAL

Involucra la organizacidn de los componentes del sistema.

Las PARTES O COMPONENTES del sistema (subsistemas, elementos): su orden y su
distribucién.

Las partes que conforman un producto son en si mismas también sistemas, pero por constituir
el producto las denominaremos subsistemas. A su vez, estos Ultimos estan constituidos por
elementos.

Un conjunto de elementos es un sistema, o un subsistema, dependiendo del limite que fijemos,
es decir cuanto pretendamos abarcar al estudiarlo.

ACTIVIDAD EN CARPETA:

1- Definir las partes o componentes del sistema: los subsistemas y los elementos. Dar
ejemplos.

2- ¢De qué depende que un conjunto de elementos sea un sistema o un subsistema?

3- A partir del siguiente listado de conceptos, completar el cuadro correspondiente
clasificando las categorias: sistema, subsistema y elemento.
a. Sistema de salud — hospital — camilla.
b. Rueda - bicicleta —rayo.
c. Empresa — producto — departamento de produccién.
d. Escuela— profesor — departamento de Educacion Fisica.
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Los productos tecnolégicos y las
organizaciones forman parte de
sistemas mayores, por ejemplo: los
autos, las bicicletas, los colectivos,
las redes viales, las senales de

trdnsito constituyen subsistemas de
un sistema mayor; el sistema de
transporte; un hospital del sistema
de salud; una escuela del sistema
de educacion.

Sistema Subsistema Elemento

6-

Sistema

Subsistema

De acuerdo a lo trabajado, completar el grafico con los siguientes términos segun el grado
de inclusion:

a. Sistema de distribucion de agua.

b. Tanque.

c. Canilla.

d. Sistema de instalacién domiciliaria.

Menciona los subsistemas de los sistemas de:

=  Salud:
= Alimentacion:
= Vivienda:

=  Educacion:

Un LIMITE es lo que separa al sistema del entorno (la piel del cuerpo, la frontera de una
nacion).

Define qué es el limite del sistema. Da ejemplos.

Pega un objeto tecnoldgico y traza por lo menos tres limites que identifiquen diferentes
subsistemas dentro del mismo producto.
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Los DEPOSITOS son lugares en el sistema donde se almacenan energia, materia e
informacion.

8- Define que son los depdsitos del sistema. Da ejemplos de depdsitos que almacenan
energia, informacion y materiales.

9- Analiza las siguientes imagenes de diferentes depdsitos e indica que almacenan.

Una RED DE COMUNICACION es la comunicacion que se establece entre las partes del sistema
y da lugar al intercambio de materia, energia e informacion.

Las cafierias, los cables eléctricos, los gasoductos, los cables telefénicos, los caminos, las redes
informaticas, las rutas y las cintas transportadoras son elementos de los sistemas destinados

a facilitar la comunicacidn entre las distintas partes.

10- Define que es una red de comunicacion. Marca en los ejemplos anteriores, dos redes que
transporten energia, dos que transporten informacién y dos que transporten materias.
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ASPECTOS FUNCIONALES DE LOS SISTEMAS

EL ASPECTO FUNCIONAL

ENTRADAS
Elementos que se
incorporan al sistema

PROCESO
i> Transformaciénde los

elementos ingresados
en informacion util.

SALIDAS
Informacion
elaborada, util para la
toma de decisiones

RETROALIMENTACION

Involucra las transformaciones de materia, energia e informacidon que se producen en el
sistema. A estas transformaciones la asociamos con flujos, de materia, energia e informacion,
que circulan por el sistema en un cierto periodo de tiempo.

Los flujos se expresan por cantidades en unidad de tiempo, por ejemplo, el flujo de dinero
podria estar representado por el salario mensual o el flujo de productos por la cantidad de
motos fabricadas por dia en la planta industrial, etc.

Los flujos hacen subir o bajar el nivel de los depdsitos y sirven de base a las decisiones para

actuar sobre ellos haciendo, impidiendo o favoreciendo la suba o baja de los niveles de los
depdsitos.

é o
Estos flujos se representan graficamente con flechas. Materia

En todo sistema se producen ingreso y egreso de ————— Energ 1a
flujos

- = = Informacion
Entorno
Sistema
m Transformacion
Energia | Energia
2 Procesos
Materia | Materia

que convierten las

entradas en salidos

Informacion

/
K\ Entorno //

Realimentacion

Informacion J
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Actividad en carpeta
1- Transfieran los elementos analizados al siguiente esquema del sistema de transporte

publico de nuestra ciudad.

INFORMACION — INFORMACION =~ ——

MATERIA —_ MATERIA -

ENERGIA —_— ENERGIA —_

t |

RETROALIMENTACION

SISTEMA

SALIDA

INFORMACION =

ENTRADA

INFORMACION =

MATERIA | MATERIA —_—

ENERGIA —_—

ENERGIA e

RETROALIMENTACION

2- Piensa en algun producto tecnolégico con el que estés familiarizado y responde:

a. ¢Crees que es un sistema? Justificar.

b. ¢Es un sistema abierto o cerrado? Explicar.

¢. Indica los aspectos estructurales y funcionales del mismo.

d. Aplicar los esquemas correspondientes a los productos analizados.

En tecnologia, el enfoque sistémico permite considerar a un determinado objeto, producto,
proceso u organizacidn como una totalidad a la que se puede describir, explicando su
funcionamiento a través de las relaciones de sus componentes entre si y con el medio

ambiente.
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LOS PRODUCTOS TECNOLOGICOS, LOS PROCESOS Y LAS
ORGANIZACIONES COMO SISTEMAS

OBIETIVOS:
% Conocer qué es una Organizacion.
% Identificar las caracteristicas de las Organizaciones como sistemas.

LAS ORGANIZACIONES

Las Organizaciones son un conjunto de recursos humanos, materiales, tecnoldgicos y de
informacidn que interactian orientados hacia determinados objetivos y se desempefian en
permanente intercambio con el medio.

Las organizaciones toman recursos del medio y los emplean en los procesos que permiten
fabricar bienes, comercializarlos, prestar servicios, etc. Estos bienes y servicios son ofrecidos

al medio, donde los clientes los consumen para satisfacer sus necesidades y deseos.

Las Organizaciones constituyen sistemas.

., PROCESO L}\ SALIDA ‘

RETROALIMENTACION

ACTIVIDAD EN CARPETA:

1- Define qué son las Organizaciones.

2- éQué similitud encuentras con el concepto de sistema? ¢En qué difieren?

3- Selecciona una organizacién que conozcas y da ejemplos de los aspectos funcionales de la
misma. N

ENTRADA SISTEMA SALIDA

|
A 4
A 4

TRANSFORMACION

T

I > > Y,
[
B B0 - o oo e e o 4 —
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LOS SISTEMAS DE CONTROL

OBJETIVOS:
% Comprendery aplicar el concepto de sistema de control.
% Identificar los sistemas de control en los productos, procesos y
organizaciones.

INTRODUCCION

Cuando el hombre se vio limitado en sus fuerzas fisicas, tuvo que recurrir al poder de su
inteligencia. Apeld asi a fuentes naturales de energia como la edlica, a las que debid aprender
a controlar. En este mddulo analizaremos las distintas técnicas para controlar materia, energia
e informacion.

EL CONTROL DE LA NATURALEZA
El descubrimiento del fuego, tan importante en el desarrollo de la humanidad, abrié un
universo de posibilidades. El hombre tuvo que aprender a controlarlo para que le fuera util.
Podemos decir que controlar es restringir o limitar un flujo o una variable en algin sentido
que nos resulte conveniente.

Un encendedor, una bicicleta y un automdévil son sistemas que funcionan sélo si cuentan
con todos sus componentes y éstos desarrollan sus funciones en forma simultanea.

Un sistema es un conjunto de elementos o dispositivos que interactdan para cumplir una
funcidn determinada. Se comportan en conjunto como una unidad y no como un montén de
piezas sueltas.

En nuestra vida diaria manejamos diversas formas de energia a nuestra voluntad,
encendemos luces, regulamos la Illama de una hornalla, abrimos y cerramos canillas,
disminuimos el volumen del televisor, giramos el volante de un vehiculo, lo aceleramos, lo
frenamos. En todos estos casos nosotros formamos parte de un sistema de control. Nuestro
rol es darles informacidn a estos sistemas.

El comportamiento de un sistema cambia
apreciablemente cuando se modifica o
reemplaza uno de sus componentes; también,
si uno o varios de esos componentes no cum-
plen la funcién para la cual fueron disefados.
Entonces, resulta necesario controlar cada ele-
mento en forma independiente, o bien, el
resultado final de todo el sistema.

Se puede controlar la bateria de un auto, la
presion de los neumaticos, la temperatura del
agua de refrigeracion o la presiéon de aceite: bateria, neumaticos, agua de refrigeracién y aceite
son algunos de los componentes de un automdvil. Pero, ademas, es posible controlar la
velocidad del auto, que es el resultado del funcionamiento del motor en su conjunto.

Actividad

1.Piensa en la escuela y trata de especificar qué aspectos se controlan:
a. Referido a los profesores
b. Referido a los alumnos
c. Referido alo que se ensefia y a lo que se aprende
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d. Referido a la disciplina
e. Referido a la higiene
2. ¢éPor qué crees que es necesario el control?

El problema del control se presenta cuando se pretende que el comportamiento de un sistema
se ajuste al objetivo que se ha planteado con anterioridad.

El control de los sistemas es muy importante para evitar posibles impactos negativos sobre la
sociedad, el medio ambiente, etc.

2) En los siguientes sistemas:
o Sistema de transito
o Sistema educativo
o Una empresa constructora
o Sistema de distribucién de energia de una casa

a) ¢éCudl eslaimportancia de la existencia del control?
b) ¢éQué aspectos se controlan?
c) éCudles son las consecuencias de la ausencia del control?

En el cuerpo humano encontramos numerosos sistemas de control. Por ejemplo, el control
del mantenimiento de la temperatura corporal constante a lo largo de todo el afio. Cuando la
temperatura baja o sube fuera de los parametros normales existen en nuestra piel receptores
de temperatura que captan esa informacién y la envian al sistema nervioso para que éste, tras
procesarla, active mecanismos tales como el escalofrio (produce calor) o la sudoracién (se
pierde calor como vapor de agua), que garantiza la temperatura corporal constante.

Existen sistemas de control naturales o bioldgicos y artificiales creados por el hombre.

CONCEPTO:

“Los sistemas de control son subsistemas de otros mds amplios, a los que regulan a través
de seiiales de informacion de distinto tipo. Esta regulacion se logra tras la comparacion de
dichas senales con un valor o magnitud prefijada”.

Si tomamos como ejemplo el sistema de distribucidon de agua de la casa y el subsistema canilla,
encontramos los siguientes elementos:

La funcion del cuerito
es bloquear el acceso
de agua de entrada
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SISTEMA DE CONTROL MANUAL Y AUTOMATICO

El control es un procedimiento manual o automatico. Esto dependera de si la informacion
previa al proceso de regulacién proviene de los érganos de los sentidos del usuario o implica
sustituir la intervencidn del hombre en las operaciones de regulacién por el uso de dispositivos
mecanicos, neumaticos, eléctricos, etc., capaces de realizar acciones por si mismos.

La automatizacion puede considerarse como la liberacion del hombre de la carga que
representan ciertas tareas repetitivas.

Sistema de control manual:

La accion del hombre es, entonces, la que actta siempre sobre el sistema
cierra o abre, acciona un interruptor, aprieta el freno, para producir cambios
en el funcionamiento.

OCaracteristica:

-El hombre como elemento de control.

- Ejemplo:
-El frenado de un auto.

- El encendido y el apagado de

las luces en una habitacion. “‘\

- La operacion de la hornalla
de gas de una cocina.

- El control del agua de una canilla.

Sistema de control automatico:

El sistema da respuesta sin que nadie intervenga de manera directa sobre él,
excepto en la introduccion de condiciones iniciales o de consigna.

El sistema “opera por si solo”, efectuando los cambios necesarios durante su
funcionamiento. Asi, se reemplaza el operador humano por dispositivos
tecnologicos que operan sobre el sistema como relés, valvulas motorizadas,
valvulas solenoides, actuadores, interruptores, motores, etc.

- Ejemplo:

- Heladeras.

- Termotanques.

- Alumbrado publico.

- Piloto automatico de un avion.

- Equipos de aire acondicionado. i=
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La regulacién se basa en comparar una sefial de salida o retroalimentada con una sefial de
referencia (valor deseado). De dicha comparacién se tiene una sefial de desvio (diferencia
entre el valor de salida y el deseado) que determina el ajuste. La comparacién y el ajuste se
pueden realizar automaticamente o puede ser manual.

ACTIVIDAD EN CARPETA:

1- Identificar las imagenes de los siguientes artefactos e indicar:
a. ¢Cudl es el sistema controlado?
b. Este sistema ées manual o automatico?
c. ¢Cudl eslavariable a controlar?
d. ¢éQué consecuencias habria ante la usencia del control?
2- Puesta en comun.
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SISTEMAS DE CONTROL DE LAZO ABIERTO Y LAZO CERRADO

SISTEMAS DE CONTROL DE LAZO ABIERTO

Estos sistemas funcionan de acuerdo con érdenes preestablecidas que no pueden ser
modificadas. Por ejemplo, un horno de microondas es un sistema de lazo abierto, porque si
colocas una pizza y seleccionas 30 minutos como tiempo de coccién, cuando la retires la
encontrards quemada. Esto ocurre porque no hay manera de ordenarle al horno de
microondas que se apague cuando la pizza esta lista. Por eso cuando cocinas con microondas

es mejor que falte tiempo y que no sobre.

- En los sistemas de control de lazo abierto la sefial de salida no
it b influye en el funcionamiento del sistema. Por ejemplo, el lavarropas
i\ gue al finalizar su programa de lavado carece de un sensor que indique
@ gue la ropa, luego del proceso del lavado estd limpia o todavia sucia.

Se ve aqui que la salida no influye en la sefial de entrada, ya que el
lavarropas no inicia por si mismo nuevamente un programa de lavado.

El esquema de funcionamiento de un sistema de control de lazo abierto es el siguiente:

Entrada del usuario Entrada de referencia Salida

confrol proceso

Entrada del usuario: son los materiales a procesar y las 6rdenes o comandos que especifica el
usuario, en general, mediante un panel de control. Dependiendo del dispositivo se pueden
especificar duracion, temperatura, volumen, etc.

Unidad de control: es la encargada de traducir las érdenes del usuario en sefiales eléctricas,
neumaticas o hidraulicas, segun el tipo de dispositivo.

Entrada de referencia: es la orden del usuario en un formato que puede entender la unidad
de proceso.

Unidad de proceso: se encarga de realizar el proceso en si. El modo de funcionamiento
depende de la entrada de referencia que recibe. En general, ni bien recibe e interpreta una
entrada de referencia, comienza a funcionar.

Seiial de fin (salida): indica la finalizacion del proceso. Puede ser un sonido, o la expulsién del

material procesado. Parte de la salida también pueden ser residuos del proceso.
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Algunos dispositivos que utilizan sistema de control de lazo abierto

descongelar
los alimentos

Dispositivo Funcion Entrada Salida
Cocinar, Materia: material | Materia: material
calentar y | crudo o frio cocido o caliente

Energia: eléctrica
Informacidn: tiempo

Energia: caldrica
Informacién: sonido
de fin

%
\f)

Tostadora de pan

Lavar la ropa | Materia: ropa sucia, | Materia: ropa limpia
= - sucia aguay jabodn y agua sucia
f \ Energia: eléctrica Energia: calérica
@ ) Informacién: duracidn | Informacién: sonido
& ‘ o tipo de programa de fin
Lavarropas
&W> Tostar pan Materia: pan Materia: pan tostado

Energia: eléctrica
Informacioén: duracion

Energia: caldrica
Informacién: sonido
de fin

SISTEMAS DE CONTROL DE LAZO CERRADO

Estos sistemas cuentan con algin mecanismo capaz de modificar la entrada de referencia
para adaptar el sistema a las condiciones cambiantes del ambiente.

En los sistemas de control de lazo cerrado se produce un proceso de retroalimentacién. La
sefial de salida del sistema (variable a controlar) se compara con un valor de referencia
(variable de referencia) prefijado como un limite, impuesto al sistema para regular su
funcionamiento. La diferencia entre la variable a controlar (la de salida) y la variable de
referencia se llama sefial de error o desviacion. Es ésta la que pone en marcha a los elementos
de control que ejecutan las correcciones necesarias y estabilizan los procesos o el
funcionamiento de los componentes de la maquina involucrada.

El esquema de funcionamiento del sistema de lazo cerrado es el siguiente:

Entrada del Entrada de
usuario referencia
CE— ——
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Los sistemas de control de lazo cerrado incorporan un circuito de correccion del
funcionamiento, integrado por la unidad de retroalimentacion o sensor y el comparador o
regulador. La unidad de retroalimentacién, por ejemplo, una termocupla, es un mecanismo
que lee la informacion de salida y se la pasa al comparador como salida retroalimentada. El
comparador toma esa informacién y la compara contra la entrada de referencia fijada por el
usuario, por ejemplo, una temperatura determinada.

De acuerdo con el resultado de la comparacion, se genera una entrada de correccion, que
es la que ingresa a la unidad de proceso. La comparacion y la correccién continuas deben ser
realizadas, debido a que los sistemas de lazo cerrados tienen en cuenta las perturbaciones del
ambiente, entre otras, los ruidos, las vibraciones o los cambios de temperaturas. Por esta
razon, los sistemas de control de lazo cerrado son muy utilizados en fabricas y ambientes
industriales.

Algunos dispositivos que utilizan sistema de control de lazo cerrado

Dispositivo Funcién Entrada Unidad de Salida
retroalimentacion
'1 Mantiene | Materia: Termostato Materia:
_ frescos los | alimentos  a alimentos
‘ alimentos | temperatura frescos
i ambiente Energia:
Energia: caldrica
S eléctrica Informaciodn:
Informacidn: temperatura
tiempo correcta
Calentar el | Materia: agua | Termocupla Materia: agua
agua fria caliente
Energia: Energia:
eléctrica o gas caldrica
Informacion: Informacioén:
Termotanque nivel de calor temperatura
correcta
Llena y | Materia: agua Flotador y valvula | Materia: agua
descarga Energia: Energia:
P el agua | hidraulica mecdnica
T/ para el | Informacidn: Informacion:
inodoro nivel de llenado cantidad
Deposito del baio correcta de
agua

Retroalimentacion: mecanismo de

autorregulacidon que hace que el medidor transmita la

informacién necesaria para readaptar el funcionamiento del sistema.

Termostato: aparato que se conecta a una fuente de calor o de frio y que permite mantener

una temperatura constante en un recinto cerrado.

Termocupla: par de metales de diferentes conductividades térmicas unidos en uno de sus

extremos.

Valvula: pieza movil, de variadas formas, que sirve para interrumpir la comunicacién entre dos

elementos de un sistema.

Profesoras: Julia Alejandra Pérez y Eva Edith Giménez



CICLO LECTIVO 2026 EDUCACION TECNOLOGICA Y ROBOTICA

MODULO 2

NOCIONES DE PROGRAMACION

Los Algoritmos permiten describir claramente una serie de instrucciones que debe realizar el
computador

para lograr un resultado previsible. Vale la pena recordar que un procedimiento de
computador consiste

de una serie de instrucciones muy precisas y escritas en un lenguaje de programacion que el
computador

entienda como lo es Scratch.

En resumen, un Algoritmo es una serie ordenada de instrucciones, pasos o procesos que llevan
a la solucién de un determinado problema. Los hay tan sencillos y cotidianos como seguir la
receta del médico, abrir una puerta, lavarse las manos, etc; hasta los que conducen a la
solucidn de problemas muy complejos.

mBlock

mBlock es un entorno de programacién grafico

basado en Scratch 3.0, disefiado para facilitar

el aprendizaje de la programacidn y la robética en entornos educativos. Este entorno permite
programar placas Arduino, robots Makeblock, micro:bit y otras plataformas mediante bloques
visuales

El entorno de programacion de mBlock incluye bloques agrupados por categorias como
Movimiento, Apariencia, Sonido, Lapiz y Control, facilitando la creacion de proyectos
interactivos, animaciones, juegos y programas para robots.

Los robots Makeblock se programan con el software propio de la compaifiia, lamado mBlock.

mBlock es un software féacil de aprender y usar, ya que estd pensado para nifios. Su
disefio visual es parecido a un puzzle, donde el usuario juntando bloques (también
llamadas piezas) para construir un programa. Y, como en un puzzle, unas encajan entre ellas y
otras no, por lo cual es facil identificar cuando se esta haciendo algo bien o mal.

La variedad de bloques disponibles en mBlock permiten programar una amplia posibilidad de
comportamientos.

Este tipo de programacién se llama programacién visual (por bloques) y es muy distinta a la
programacion por cddigo, la cual es la tipica programacién escrita.
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mBlock esta basado, o es una variante de un famoso software libre llamado Scratch 2.0. El cual
estd orientado a la educacidn y es muy conocido en todo el mundo.

Scratch esta pensado originalmente para programar videojuegos. Mientras que mBlock esta
pensado para programar robots. Aunque en mBlock se pueden programar las dos cosas:
videojuegos y robots.

La interface que presenta mBlock es la siguiente:

£3 mBlock(x2.32) - Desconectar - Not saved — e T —— =aro X
Archivo  Editar Conectar Placas Edensiones Lengusje Ayuds

[ 3 <

- ~ e

w

Pt
I, NN
9
—
X: 240 y: -59 B, _ASEEMIIENS |
o b w7 - J
il =
< -
Q)
&)
i hasta‘que. |
a/an

Del lado izquierdo, esta “el escenario” (1) del videojuego; en el centro (2) estan las categorias
de bloques de programacion (las piezas con las que se construye el programa del videojuego
o del robot); y del lado derecho esté el espacio en donde se “arma/construye” el programa,
doénde se colocan las piezas/bloques.

LOS BLOQUES

En la ventana del centro (2) se encuentran los bloques de programacion, agrupados por
sus distintas funcionalidades, donde cada funcionalidad esté asociada a un color diferente.

Vemos que “movimientos” esta asociado al azul, “apariencia” al color lila, sonido al magenta,
lapiz al verde mar, bloquesy listas al naranja, eventos al marrén, control al naranja melocotén,
sensores al azul marino, operadores al verde y robots al azul oscuro.

Estas funcionalidades se pueden dividir en dos grandes grupos.
e Bloques para video juegos.

Para programar un videojuego se utilizan las siguientes categorias de bloques: Movimiento,
Apariencia, Sonido, Lapiz, Sensores, Eventos, Control, Operadores, Datos y Bloques.
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¢ Bloques para robot.

Para programar un robot se utilizan las siguientes categorias de bloques: Robots, Eventos,
Control, Operadores, Datos y Bloques.

Categoria Notas Categoria Notas
Contiene  activadores de
eventos situado al comienzo
Mueve objetos y cambia de cada grupo de
Movimiento  angulos Eventos instrucciones
Controla el aspecto visual del Contiene los blogues de
objeto, afiade bocadillos de légica de programacion
habla o pensamiento, cambia Como los bucles,
Aparencia el fondo, ampliar o reducir Control condiciones, repeticiones..
Los objetos pueden
Reproduce ficheros de audio interactuar con el ambiente
Sonido y secuencias programables Sensores que ha creado el usuario
Operadores matematicos,
Control del ancho, color e generador  aleatorio  de
Lapiz intensidad del l&piz Operadores nlmeros, comparadores..
Blogues para controlar el
Datos y Creacion  de  wvariables, robot, usar sensores, girar
Blogues blogues y listas Robots motares...

DESCRIPCION DE CATEGORIAS DE BLOQUES

A continuacidn, se describen las diferentes categorias de bloques disponibles en mBlock. La
mayoria sélo sirven para programar videojuegos, la categoria de Robots sdélo sirve para
programar robots, y hay 3 categorias que comparten los

videojuegos y robots (Control, Eventos, Datos y Bloques). mnmm pasos

Cuando se describen los bloques para los videojuegos se -

III

o
a

avatar” que

III

menciona al Oso Panda, el Oso Panda es e
predefine para el videojuego mBlock, o sea el “personaje”
que el usuario controla cuando juega (como Mario de Mario
Bros). El Oso Panda o “avatar” sdlo esta disponible cuando se

o

programa un videojuego, cuando se programa un robot, no vea puntero del raton v
es posible pre-visualizar el comportamiento del robot en el
Oso Panda. Nota: El Oso Panda es nuestro ejemplo, pero
también se puede sustituir por un Gato o cualquier “avatar”
que un usuario disefie. desiza en () segundosax: puntero del ratdn v

; dndm“snpa):o.y.o

ol: ks
1H L

i

I §
;
)

apunta hacia puntero del raton »
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Bloques de Movimiento:

Con los bloques azules podemos hacer que el Oso Panda se desplace hacia delante o hacia
atrds la distancia que queramos, que rote sobre el mismo, que cambie de direccidn, moverlo
a las coordenadas deseadas, etc.

Bloques de apariencia (color lila/morado):

Con los bloques lilas se puede hacer que el fondo del “escenario” (1) cambie de color o que el
Oso Panda cambie de color, afiadir un nuevo personaje, cambiar partes del cuerpo de los
personajes, hacer que hablen y muestren un mensaje, cambiar tamafios, etc.

di AME durante segundos cambia el efecto color v unidadd
t [ 2 ) 1254

di fija efecto  color v
m e o segundos quita efectos graficos

m

7

i
a

cambia al disfraz costume1 »

siguiente disfraz vealacapa delantera »

M

cambia al fondo backdrop1 v mueve hacia adelante v o capas

cambia al fondo backdropl * y espera ol fUMEES ¥

fondo nidmero v

siguiente fondo reproduce sonidc meow ¥

para todos los sonidos

Bloques sonido (color magenta):

Con los bloques magentas se realiza todo tipo de sonidos y se puede [l i ditl 100

controlar el volumen de ellos
quita efectos

]
:

cambia volumen a

fija el volumen a (g4
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Bloques de Lapiz (color verde mar):

IM

Con los bloques verde mar el “escenario” (1) se convierte

en una pantalla interactiva tipo Paint y se puede pintar el
escenario como se quiera.

# ponsello

j ===

»# cambia color del lapiz a

~ bajalépiz

# sube lapiz

7/ cambia color v dellapiz () unidades

/ fia colorv dellipiza )

7 cambia tamaiio del lapiz () unidades

7 fijatamaiio del lapiza (§])

Datos y Bloques (color naranja):

Con los bloques naranja se crean bloques de variables, de listas de datos y bloques dentro del
programa. Esto se utiliza para realizar programas mas complejos y completos:

Crear una lista

afiade a listalw

(<]

listal »

s
?

borra todo de  listal »

Crear una variable

. inserta EELUENGY en posicion ode listal »
2D

sustituyeelemenande listal » por
fila punto v ao
punio v

cambia punto v () unidades clemento (@) de fista1 v
elemento de listal v

longitud de listal »
oculta la variable punto v ; listal ¥ conﬁene?
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¢Qué es una variable?

Una variable es un espacio de memoria en nuestro programa que utilizamos cuando queremos
almacenar un valor y trabajar con éste durante la ejecucion del programa. Explicado con un
ejemplo ilustrativo, si queremos hacer un videojuego donde se tenga 3 vidas, podemos crear
una nueva variable Ilamada Vida y hacer que cada vez que pase algo decrezca el valor en 1.

¢Qué usos podemos darle a una variable?
e Almacenar el nimero de preguntas acertadas en un juego de preguntas.
e Almacenar el total de puntos que tenemos en un juego de cartas.
e Almacenar el nimero de repeticiones que llevamos en una iteracion.
é¢Qué es una lista?

Una lista es lo mismo que una variable, pero en vez de almacenar sélo un valor, podemos
almacenar tantos valores como queramos.

é¢Qué usos podemos darle a una variable?
e Almacenar las respuestas en un juego de preguntas.

e Almacenar el total de puntos que hemos conseguido en cada uno de los
niveles de un juego.

e Almacenar una lista de palabras validas.
Bloques eventos (color marrén):

Los bloques marrdn sirven para activar el inicio de
cualgquier programa que hayamos hecho utilizando
input externos (como el ratéon o las teclas del
ordenador) o inputs internos como envio de mensajes
del propio programa a otro. Harian la funcién del botdn
play en un reproductor de musica, cuando lo
activamos, empieza todo a funcionar.
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Bloque Control (color melocotén):

Con los bloques de melocotdn se realiza la l6gica de programacién, como los bucles, que una
accion se repita varias veces, que espere un tiempo para hacer la siguiente accién o indicar
que el programa realice una accién si se cumplen ciertas condiciones y si no se cumplen se
realice otra. Con la l6gica de programacién definimos las reglas del mundo del videojuego o las
del funcionamiento del robot, como por ejemplo si queremos que se pare o gire cuando
nuestro robot o el avatar detecte un obstaculo en su camino.

Bloque Sensores (color azul marino):

Con los bloques azul marino permite detectar si el Oso Panda realiza las siguientes acciones:
toca otro Objeto, tocar un color determinado, distancia entre un objeto y el oso. También
permite detectar cuando un color determinado toca otro color, la entrada de variables por
medio del teclado, si se estd presionando alguna tecla del ratén. Verificando todas estas
posibles acciones, se puede hacer que el Oso salte, pare, retroceda, que el juego acabe, que
sume puntos, que cambie la pantalla...
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itocando color (‘H_) ?

itocando puntero del raton * ?

modo de amrastre  amrastrable v

distanciaa puntero del raton v

ELATGN  hitps://www.makeblock.com/
proquta yees [IIEP

ipulsada tecla espacio v 7?7

"

ipulsado boton del raton?

posicion x del raton

posicion y del raton

Bloques Operadores (color verde):

Con los bloques verdes se realizan
comparaciones de valores, sumas,
restas, contadores, uniones de palabras
o de numeros, etc. Por ejemplo, para
definir la condicion para que el robot u
Oso panda se pare a una cierta distancia
de un obstaculo, se tendra que usar el
bloque de comparacién “menor que”.
Estos bloques, combinandolos con los
de sensores, nos permiten saber si
estamos a una distancia menor o mayor
de otro objeto, y asi poder hacer una u
otra accion.
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Bloques Robots (azul fuerte):

Los bloques Robots, de color azul fuerte, es un grupo de bloques exclusivo, creado por
Makeblock tanto para las placas propias como la mCore, la Orion como para las placas
Arduinos, las cuales son el “cerebro” de los robots Makeblock.

Este grupo de bloques no existe en el programa estandar de Scratch.

A continuacién, hacemos una breve descripcidn de los bloques Robot para el mBot (robot de
Makeblock). Makeblock amplia y actualiza este grupo a medida que introduce nuevos sensores
en sus robots.

Bloque mBot Program

Es basicamente el bloque que envia el mensaje de “Ejecutar el programa cargado en el robot”
cuando se enciende. Sustituye al bloque de banderita verde cuando se programa un
videojuego. Gracias a este bloque, una vez pasado el programa, el robot puede trabajar sin
estar conectado al ordenador via cable o bluetooth.

Para cargar un programa en la placa Arduino, el mBot debe estar previamente conectado al
ordenador mediante un cable USB, después se hace clic con el boton derecho sobre el bloque
mBot Program y se selecciona "Upload to Arduino".
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MODULO 3
LOS SISTEMAS BINARIOS

SISTEMA BINARIO Y DIGITALIZACION

El lenguaje es la capacidad que tienen los humanos para expresar su pensamiento o poder
comunicarse con los demas. El lenguaje, por lo tanto, tiene que ser comun y comprensible para
todos los seres humanos, caso contrario no seria posible la comunicacioén.

Este sistema de comunicacion puede ser numeral y/o alfabético (dependiendo de lo que se
quiera expresar en un determinado momento). Pero, como sabemos, no son los Unicos
lenguajes que se utilizan en la vida cotidiana, también reconocemos otros tipos de lenguaje,
por ejemplo:

e Ellenguaje Visual (semaforo),
e Ellenguaje Gestual (que utilizan los sordomudos),
e Ellenguaje Artistico (los que transmiten emociones), etc.

5COMO NOS COMUNICAMOS CON LAS COMPUTADORAS ¢

Los sistemas informaticos al no poder reconocer ni interpretar gestos, colores, palabras,
etc., necesitan manejar su propio lenguaje para poder interactuar con los seres humanos, pero
¢de qué forma podrian hacerlo?

Al igual que otros dispositivos electrdnicos, al trabajar con electricidad, reconocen solo dos
clases de mensajes: cuando hay corriente eléctrica el mensaje es Sl y cuando no hay corriente,
el mensaje es NO. Por lo tanto, para representar un caracter utilizan el sistema binario, que
trabaja Unicamente con estos dos estados: el 0 (apagado) y el 1 (encendido).

El sistema binario es un sistema de numeracion que utiliza 2 simbolos 0 (cero) y 1 (uno),
denominados digitos binarios. El sistema binario, conocido también como el sistema digital, es
usado para la representacion de textos, datos y programas ejecutables en dispositivos
informaticos

Ahora bien, como el sistema binario es un lenguaje de simbolos, podemos combinar los
ceros y unos para representar cualquier nimero o letra que se nos ocurra, pero ¢como?

Las computadoras funcionan mediante sefiales electréonicas que se interpretan como
numeros. En otras palabras, requieren informacién digitalizada. La informacién digital es la
Unica que una computadora puede procesar generalmente en el sistema binario. Digitalizar
es la accién de convertir informacion analdgica en una serie de valores numéricos. Por
ejemplo, un escaner capta la informacién contenida en una foto y transforma esos datos en
numeros, que una maquina puede interpretar y mostrar en un monitor.

Cuando se trabaja en una computadora, los datos son convertidos en nimeros digitos que,
a su vez, son representados como pulsaciones o pulsos electrénicos.
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La computadora utiliza un conjunto de ocho (8) digitos binarios (0 y 1) para representar un
caracter, sea nimero o letra. Cada conjunto de 8 digitos binarios se denomina byte (binary
term “término binario”) y cada uno de los ocho digitos del byte se llama bit, como contraccidn
de su nombre en inglés Binary Digit. (formulado por Claude Elwood Shanon en 1948, que
significa “digito binario”).

El bit es la unidad de medida de informacién minima por excelencia. Un bit puede brindar
s6lo dos clases de informacidn:

e prendido —apagado (On - Off)
e si—no

e uno-—cero(1-0)

e verdadero —falso

5 QUE ES DIGITALIZAR?

Digitalizar consiste en traducir toda la realidad a unos y ceros. La transicidn digital se
produce en tanto todos los aspectos de la realidad se convierten en un conjunto de bits, de
manera que puedan ser preservados, manipulados y distribuidos a través de una herramienta
comun: la computadora.

Una vez convertidos en bits, la informacion puede ser procesada y manipulada con gran
rapidez por las computadoras, puede reproducirse infinitamente sin pérdidas de calidad
respecto del original y puede ser transportada y distribuida a la velocidad de la luz.

En el Sistema Binario sélo se emplean dos digitos, con dos posibles valores 0 6 1,
equivalente a encendido — apagado, si — no, etc. En la siguiente tabla se muestra la
comparacién entre sistema binario y decimal:

Binario ' Decimal Binario " Decimal

0 0 1000 8

1 1 1001 9 |
10 2 1010 | 10 |
11 3 1011 | 11 |
100 1 1100 | 12 |
101 5 1101 13 |
110 6 1110 14 |
111 7 1111 | 15 |

Hay diferentes formas de digitalizar informacidn, segin de qué tipo sea esta:

e Una fotografia en papel suele digitalizarse con un escaner.

e Paraelsonido se emplea un micréfono, que lo transmite a la placa de sonido donde
se digitaliza.

e Los documentos de texto en papel como los libros, suelen digitalizarse empleando
sistemas OCR (reconocimiento éptico de caracteres) que reconocen los simbolos
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escritos y los convierten en caracteres editables en la computadora, casi siempre
en un procesador de texto.
e Al sacar una fotografia con una cdmara digital automaticamente esta imagen es
digitalizada y puede ser editada por software especializados.
Para medir la cantidad de informacién que se puede almacenar, o que esta almacenado en
algun dispositivo, se utilizan los siguientes multiplos del Byte: La abreviatura b se utiliza para
bits y B para bytes.

Byte Es el conjunto de ocho bits (10101010)
Kilobyte (Kb) Equivale a 1024 bytes
Megabytes (Mb) Equivale a 1024 Kilobytes
Gigabytes (Gb) Equivale a 1024 Megabytes
Terabyte (Th) Equivale a 1024 Gigabytes
Petabyte (Pb) _Equivale 2 1024 Terabyte
Exabyte(Eb) Equivale a 1024 Petabyte
Zettabyte (Zb) Equivale a 1024 Exabyte
Yottabyte (Yb) Equivale a 1024 Zettabyte

éCOMO TRANSFORMAR UN NUMERO DECIMAL A SISTEMA BINARIO 2
Para realizar esta transformacion se procede a dividir el nimero decimal entre 2, hasta que
el cociente de la operacidn sea 1.

33 |2

1 16 2

8 2
0 B 2
0 2 2

0 1 100001

Comenzamos a escribir este nimero por el ultimo cociente obtenido y este sera el primer
digito de nuestro nimero binario.

5 COMO TRANSFORMAR UN NUMERO DE SISTEMA BINARIO A DECIMAL ¢
Veamos como transformar el nimero binario 1 0 0 1 en su equivalente decimal:

1001=1x2°+0x2'+0x2*+1x2°=9

Si te fijas en los colores, esa es la posicidon que ocupan en la operacion.
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LA NUMERACION BINARIA

En una computadora todos los datos que se graban y manejan es en sistema binario.

Esto es asi porque, el circuito principal de una computadora: el microprocesador (cerebro
electrénico de la misma) se encarga de llevar a cabo todas las tareas de calculo y los procesos
derivados. Este circuito utiliza para su funcionamiento niveles de tensién con dos estados
posibles, que son: la existencia de tensidn, simbolizada por un “1” y la ausencia de tensidn,
representada por un “0”.

Todos los demdas elementos y circuitos electrénicos que forman parte de la computadora
admiten Unicamente uno de estos dos estados, en un momento determinado.

Por lo tanto, como el “0” representa la ausencia de tensién y el “1”, cierto nivel de tensién,
podriamos esquematizar del siguiente modo la forma en que almacena la computadora la
informacion:

Pegel 2
NRZ-L-Code

Esta es la razon por la cual la computadora representa la informacion (datos y programas)
en sistema binario donde el 1 corresponde a la presencia de corriente eléctricay el 0 a la
ausencia de corriente eléctrica.

Por lo tanto, la cantidad de informacidon mas pequena que puede almacenar, procesar o
transmitir una computadora esta expresada por medio de un “0” o de un “1”, son los
denominados bits, digitos binarios.

Un bits es la unidad minima de informacion.

Los bits se agrupan de 8 en 8, y con 8 bits se tienen 256 posibilidades diferentes que
permiten codificar los caracteres (letras, digitos, signos de puntuacidn, simbolos especiales,
etc.) que el usuario necesita introducir, para dar instrucciones a la maquina, por medio del
teclado.

A esta agrupacion de 8 bits se la denomina bytes.
Un byte de informacién es todo lo que se necesita para representar un caracter.

Por lo tanto las letras del alfabeto (A, B, C,.... A, b, c,....); nimeros (1, 2, 3,....) y los signos
especiales (i, %, $,...) se representan mediante bytes (que corresponden a un grupo de 8 bits).

Entonces con un byte (nimero binario de 8 digitos) se puede representar desde el 0
(00000000) hasta el 255 (11111111).

Por medio de un cddigo de correspondencia (cédigo ASCII) entre esos 256 nlimeros, letras
o signos se pueden representar todos los caracteres con los que habitualmente se maneja la
informacién.
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El cddigo ASCII permite el intercambio de informacidon entre sistemas distintos y facilita la
labor de intercambio entre el hombre y la maquina, por su funcién estandarizadora.

Ademas, permite la rapida decodificacidn de contenido de la memoria de una computadora
repleta de 1 y 0, de dificil comprensién para el hombre. Por ejemplo, el caracter @ tiene
asignado el decinal 64 en la tabla ASCII.

CoObpico ASCII

Para que el ordenador pueda trabajar es necesario que transforme la informacién en su
lenguaje interno.

El lenguaje en el que se expresan los ordenadores es el cédigo ASCII.
Cada elemento del cddigo ASCIl representa un caracter, formado por un byte, que es una
palabra formada por 8 bits, que se representan mediante el cddigo binario.

El codigo ASCI|
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Caracteres ASCII Caracteres ASCII ASCIl extendido
de control imprimibles
NULL (caracter nulo) 32 espacio 64 @ 96 2 128 c 160 a 192 L 224 0
SOH (inicic encabezado) 33 ! 65 A 97 a 129 u 161 i 193 + 225 B
STX (inicio texto) 34 i 66 B 98 b 130 E 162 0 194 226 0
ETX (fin de texto) 35 # 67 C 99 c 131 a 163 u 195 3 227 (0]
EOT (fin transmision) 36 $ 68 D 100 d 132 a 164 i 196 — 228 0
ENQ (consulta) 37 % 69 E 101 B 133 a 165 N 197 - 229 (o}
ACK  (reconccimiento) 38 & 70 F 102 f 134 a 166 > 198 § 230 1]
BEL (timbre}) 39 * 71 G 103 g 135 G 167 . 199 A 231 b
BS (retroceso) 40 ( 72 H 104 h 136 é 168 é 200 L 232 p
HT {tab horizontal) 41 ) 73 I 105 i 137 e 169 ® 201 F 233 ]
LF (nueva linea) 42 A 74 J 106 ] 138 = 170 2 202 4 234 1]
VT (tab vertical) 43 + 75 K 107 K 139 i 171 Y 203 F 235 ]
FF (nueva pagina) 44 - 76 L 108 1 140 i 172 % 204 [ 236 y
CR (retorno de carro) 45 S 77 M 109 m 141 i 173 i 205 = 237 Y
SO  (desplaza afuera) 46 : 78 N 110 n 142 A 174  « 206 238
SI (desplaza adentro) 47 / 79 (0] 111 0 143 A 175 207 o 239
DLE (esc.vinculo datos) 48 0 80 P 112 p 144 E 176 208 3 240 =
DC1 (control disp. 1) 49 1 81 Q 113 q 145 & 177 = 209 3] 241 +
DC2 (control disp. 2) 50 2 82 R 114 r 146 A 178 g 210 E 242 =
DC3 (control disp. 3) 51 3 33 S 115 s 147 0 179 [ 211 E 243 %
DC4 (control disp. 4) 52 4 84 T 116 t 148 0 180 -] 212 E 244 1
NAK (conf. negativa) 53 5 85 u 117 u 149 0 181 A 213 1 245 §
SYN (inactividad sinc) 54 6 86 Vv 118 v 150 a 182 A 214 ! 246 =+
ETB  (fin bloque trans) 55 7 87 W 119 w 151 u 183 A 215 | 247 y
CAN (cancelar) 56 8 88 X 120 X 152 ¥y 184 © 216 ] 248 2
EM (fin del medio) 57 9 89 ¥ 121 y 153 0 185 9 217 J 249 h
suB (sustitucion) 58 : 90 Z 122 z 154 U 186 I 218 - 250 .
ESC (escape) 59 . 91 [ 123 { 155 ] 187 3 219 l 251 5
FS (sep. archivos) 60 < 92 \ 124 | 156 £ 188 4 220 = 252 =
GS (sep. grupos) 61 = 93 ] 125 } 157 %] 189 ¢ 221 ] 253 %
RS (sep. registros) 62 > 94 A 126 ~ 158 x 190 ¥ 222 I 254 2
us (sep. unidades) 63 ? 95 - 159 F 191 ] 223 = 255 nbsp
DEL (suprimir)
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UNIDADES DE INFORMACION

Cuando se hace referencia a muchos bytes, se entra en el mundo de los prefijos, como el

kilo, mega, giga y tera.

Veamos un ejemplo.

Byte

Puede ser representado
por una letra, un nimero
o un simbolo

KiloByte

TeraByte

Un TB son 1.099.511.627.776
caracteres. Equivalentes auna
biblioteca entera.

Un GB son 1.073.741.824

Un KB. consta de 1024 Un MB son 1.048.576 caracteres, equivale aprox.
caracteres, esto equivale caracteres y equivale aprox. aun estanie de libros
a una pagina de texto. A un libro

Recanilacién hecha nor

Unidades de informacion

Unidad Definicion Bytes* Bits* Ejemplos
Bit Digito binario, 1 bit 1 bit Conectado/Desconectado;
(b) 160 Abierto/Cerrado; +5 voltios o
0 voltios
Byte Generalmente de 1 byte 8 bits Representa la letra "X" como
(B) 8 bits codigo ASCII
Kilobyte 1 kilobyte 1000 bytes  8.000 bits  Mensaje tipico de correo
(KB) = 1024 bytes electronico = 2 KB
Informe de 10 paginas = 10 KB
Primeras PC = 64 KB de RAM
Megabyte 1 megabyte 1 millén 8 milién Disquetes = 1,44 MB
(MB) = 1024 kilobytes de bytes de bits RAM tipica = 32 MB
= 1.048.576 bytes CDROM = 650 MB
Gigabyte 1 gigabyte 1 mil millones 8 mil millones Disco duro tipico = 4 GB
(GB) = 1024 megabytes  de bytes de bits
=1.073.741.824
bytes
Terabyte 1 terabyte 1 billon 8 billon Cantidad de datos tedricamente
(TB) = 1024 gigabytes  de bytes de bits transmisibles en un segundo a
=1.099.511.627.778 través de fibra optica
bytes

Profesoras: Julia Alejandra Pérez y Eva Edith Giménez
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CAPACIDAD DE ALMACENAMIENTO

Para hacer referencia a la capacidad de almacenamiento de un disco, la memoria RAM, un

Pendrive, etc, se usan los términos kilobyte (KB), megabytes (MB), gigabytes (GB), terabyte
(TB), etc.

UNIDADES DE ALMACENAMIENTO

« KiloByte o Kilo (KB)

v Fotos de calidad media '

v Textos CALIDAD MEDIA TEXTOS
v Cualquier cosa que se cree

+ MegaByte o Mega (MB) ( = 1.000 KB)

v Fotos de alta calidad :h ﬂ
-

v Archivos MP3 de musica 2 ®
v Videos

+ GigaByte o Giga (GB) ( = 1.000 MB)

v Videos de alta calidad (DVD) “\
v Capacidad de disco duro \

+ TeraByte o Tera (GB) ( = 1.000 GB)

v Capacidad de disco duro \
2 “

ORCA VIDEO
ALTACALIDAD MOmOA

CONVERSION DE DECIMAL A BINARIO

1'/ \
Para pasar un n® decimal a binario
Para representar un nimero en un sistema diferente
al decimal, se emplea el método de:
“"Divisiones Sucesivas”
Ejemplo: P ; : .
JCTPI" 454 Abinario | Ejemplo: 43363 A binario
45 | 2 132 | 2
\— 0,63+2= 1,26
1 22| 2 K9 68 |2 0,26+2= 0,52
" 0 332 G
o 1] 2 0,52:2= 1,04
4 16| 2
1 5 2 0 8 \i
1 2] 2 0 4|2
101101 (U A— ' 2|2
. ~10000100,101 ey
N e A
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65| 2
32| 2

0 1612 100 | 2

100, = 1100100,

2 |2

65 =100001 2

CONVERSION DE BINARIO A DECIMAL

Posiciones: 543 2 10  base posicion
| T I B |

Numero: 101101

Ehz_:‘:ww: 1
ox2'=0x 2= 0
1x2°=1x 4= 4
1x2°=1x 8= 8

L 0x2'=0x16= 0
1x2° =1x32= 32

45

1C'11ﬂ1|l= 45|ﬂ

1x25 + 1x2“ +0x23 + 1x22 + Ox21 + 1x2°
| } } ! } }
32+ 16 + 0 + 4 + 0 +1=53

110101, = 534,

Profesoras: Julia Alejandra Pérez y Eva Edith Giménez

3

|!



CICLO LECTIVO 2026 EDUCACION TECNOLOGICA Y ROBOTICA

1
\ Bit
.-v""".

1111011101 |0]0

:ﬂsjs?cmn 1T 2 4 8 16 32 64 128

Valor
total 112 0 8 03210 |0
del byte

43

posicion 0)

080

Cadigo binario

1x2° +1x2%2 +1x2' +1x2°

Codigo decimal: 8+4+2+1 =15
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MODULO 4
HARDWARE DE MBOT

FUNDAMENTOS DE ROBOTICA

Etimologia de la robética

La palabra robética es de origen checo “robota”, que significa trabajo forzado o servidumbre
y fue

empleado por primera vez en la obra teatral de 1921 R.U.R. (Robots Universales de Rossum)
por el

novelista y dramaturgo checo Karel Capek.

Definiciones

Roboética

La robdtica es una rama de la ingenieria y la tecnologia que se ocupa del disefio, construccién,
programacion y operacion de robots.

Robot

Los robots son maquinas automatizadas que pueden realizar tareas programadas de forma
autonomay pueden ser utilizados en una amplia variedad de aplicaciones, desde la fabricacion
y la industria, hasta la medicina, la exploracién espacial y la educacidn. La robética implica la
integracién de multiples disciplinas, como la mecanica, la electrdnica, la informatica y la
inteligencia artificial, para crear sistemas complejos y avanzados que pueden interactuar con
el entorno y realizar tareas de manera auténoma.

Historia de la robdética

A lo largo de toda la historia el hombre se ha sentido fascinado por las maquinas y dispositivos
capaces de imitar las funciones y los movimientos de los seres vivos.

Sigue lineas =3 W'y T Estructura
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1950 A.C.

Se crea el Clepsidra, reloj de agua para el Rey de Egipto Amenhotep.

Robots “KIVA™ utilizados por Amazon para la administracion de

2003 .
Heron crea los considerados “protorobots™ show de actores antioulos en sus bodegas de produstos.
“robots” automatizado y “programables”. Hugh Herr muestra el funcionamiento de sus pritesis bionicas,
100 D.C. . . . .
- . . . - 2004 creadas por el mismo, que permiten al usuario saber su posicion a
Heron de Alejandria crea la primera maquina de vapor. .
través de sefiales.
478 Zu Chongzhi, reinventa el “Carro que siempre apunta hacia el sur”. 2011 El robot ASIMO es actualizado, ampliando sus movimientos y
Se considerd una maquina “programable”. actividades.
1495 Leonardo Da Vinci disefia un autdmata humanoide. Es presentado el robot genoide Sophia, considerado el robot mas
A5 hurmano e inteligente en la actualidad.
1515 Leonardo Da Vinci crea un ledn autdmata que caminaba por si solo
y entregaba flores para el Rey de Francia. 2020 Perseverance es el quinto vehiculo Mars Rover en ser lanzado con
. o . . destino a Marte.
1800 Se crea en Japdn el Chahakobi Mingyo, pequefio robot/titere que
sirve té.
1920 Karel Capek usa por primera vez la palabra “Robot” (Robota en
checo) en su obra de teatro R.U.R.
1961 Se instala el primer robot industrial “Unimate”, en General Motors.
1966 Primer robot movil de propdsito general, “Shakey™.
1990 Cynthia Breazel desarrolla en el MIT al robot "KISMET", capaz de
demostrar y reconocer emociones.
La computadora “Deep Blue" derrota en Ajedrez al campedn
mundial Kasparov.
1997
Es creado “Robocup”, torneo de robotica, por una profesora de
Carnegie Mellon. Son usados robots auténomos.
2000 El robot ASIMO, primer robot humanoide presentado por la

compafia japonés Honda, que mantiene su equilibrio al moverse.

Leyes de la robdética
Las “Leyes de la Robdtica” son un conjunto de tres reglas, formuladas por el escritor de ciencia

ficcion Isaac Asimov en su obra “Yo, Robot”. Estas leyes son:

1. Unrobot no puede perjudicar a un ser humano, ni con su inaccién permitir que

un ser humano sufra dafio.

2. Un robot ha de obedecer las drdenes recibidas de un ser humano, excepto si
tales drdenes entran en conflicto con la primera ley.
3. Un robot debe proteger su propia existencia mientras tal proteccidon no entre

en conflicto con la primera o segunda ley.

Areas de aplicacion en robots

Los robots tienen una amplia variedad de aplicaciones en diferentes campos y sectores,

algunas de las aplicaciones mdas comunes son:

aplicaciones militares

Robot para

Robot en educacién
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Robot en la

Robot en la industria exploracion espacial

Robot en el hogar

Clasificacion de la robética segun su evolucion

Maquinas disefiadas que cuentan
con un sistema de control sencillo,
con mecanismos de relojeria que
mueven las cajas musicales o los
juguetes de cuerda.

1ra. Generacion

Adquieren informacién limitada de
su entorno, es controlado por una
secuencia numérica.

2da.
Generacion

Son reprogramables, utilizan
computadoras para su control y
tiene percepcion de su entorno con
sensores.

3ra. Generacion

Morfologia del robot (arquitectura)

La morfologia del robot es un conjunto de componentes mecdanicos, electrénicos y de software
que interactlan para permitir al robot realizar tareas especificas.

La arquitectura de los robots puede variar ampliamente dependiendo de la aplicacién, pero en
general incluyen los siguientes elementos:

g

Sistema de control ﬁ
(arduino)

@s&tema sensorial
(sensor)

Sistema mecanico @
(motor reductor)

Actuadores Fuente de energia
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Estructura mecanica: Es la parte fisica del robot - ﬁ‘

gue soporta los componentes y permite que el robot ’-‘@
se mueva, como brazos, piernas, ruedas, entre otros. &

piezas

canico

-

Actuadores: Son los componentes que permiten

el movimiento del robot mediante motores, —
servomotores, pistones hidraulicos o neumaticos.

Mecanismos: Son los elementos que permiten
transmitir y transformar movimientos en el robot.

Sensores internos: Son los encargados de
recoger informacion dentro del robot.

Sistema me

robot esta constituido por

una estructura de

rigidas, que se unen entre si
mediante articulaciones.

Sensores externos: Son los encargados
de recoger informacién fuera del robot, para
interactuar con el medio externo.

Sistema sensorial
de temperatura, entre otros.

Sistema de control de alto nivel: Es el control
sobre el robot, donde se realizan procesos
amplios.

procesa la|que permiten al robot percibir su

informacion obtenida de los sensores v | entorno, como camaras, micréfonos,
envia las sefales a los actuadores para | sensores de proximidad, sensores

Sistema de control de bajo nivel: Es el control
directo a los motores.

Sistema de control

El sistema de control se encarga de | Son un conjunto de componentes || El sistema mecanico de un

controlar los movimientos del robot.

las acciones del robot,

Identificacion de elementos de mBot

EJERCICIO Ne°1: IDENTIFICANDO TODOS LOS COMPONENTES DEL
ROBOT MBOT

Intenta identificar todos los componentes del robot, ademas de saber para qué sirve cada uno
de ellos. Puedes usar la imagen inferior para localizarlos dentro de la caja.
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Motor (Derecha) ~

- Motor (izquierda)
Motor (zauierds)

Placa mCore

El robot mBot utiliza la placa mCore que puede verse en la imagen inferior. La placa, con un
microconcrolador ATmega238, dispone de 4 puertos con conexiones RJ25 para conectar
sensores y dos puertos para conectar motores. Ademdas, mCore integra un interruptor de
encendido, un botdn, dos LEDs RGB, dos LEDs normales, un buzzer, un sensor de luminosidad
y un sensor de infrarrojos receptor-emisor.

Interfaz contenedor pilas AA Interfaz de bateria de Litio 3.7V

Reinicio @

Conector USB | '

Interruptor de alimentacion

Interfaz motor

-] °
° o
: ° °
Puerto RJ25 o ° Puerto RJ25
° o
e mioere °
7o) O ’,.3
LED RGB o . — LED RGB
c® ¥ ® o
Zumbador Boton
Receptor IR Sensor de Luz
Transmisor R —408 ———
Me
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El chasis cuenta con una ranura superior para organizar por donde pasaran los cables de
conexién. Ademas, cuenta con brazos delanteros que evitan impactos de choque sobre los
sensores y cuentan con ranuras para la extensién de piezas.

D oo

Ciczer

s
IR Receiver :
Light Sensor B

IR Transmitting R

B Motor Port

La conexion de cables y posicidon de los elementos del robot es bastante intuitiva, para las
conexiones ademas se tiene un cédigo de colores que clasifica a los sensores con sus puertos

compatibles en la tarjeta. Ademas, se utilizan cables recubiertos con goma o similares, para
aumentar su resistencia

La placa mCore del mBot puede programarse utilizando diferentes lenguajes de programacion.
De hecho, no es mas que una Arduino Uno vy, por lo tanto, puede ser programada con
Processing. Esto hace que podamos sacarle mds rendimiento a la placa ya que, en teoria,
tenemos un dos en uno. Aunque en este apartado usaremos muchas veces scratch para
programar diferentes mddulos, esos mismos componentes electronicos podrian ser
programados a través del IDE de Arduino y, a veces, usaremos esta posibilidad.

Los mddulos que pretendemos conectar a la placa presentan y vienen clasificados por su color
ID. Ese color debe corresponder con el color del puerto al cual pretendemos conectarlo. Por
ejemplo, en la siguiente imagen vemos que el puerto 2 dispone de tres colores: amarillo, azul
y blanco. Pués bien, a él podremos conectar cualquier médulo cuyo RJ25 disponga de, como
minimo, alguno de esos colores. Si el ID del mddulo es negro, no podriamos conectarlo al
puerto 2 (ni al 1), perosial304.

6 SCLIDAGWOSY 11 12

£
i
:
3
Z| -
<
£l
§.
:

1A &

4 puertos de mCore
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Los colores ID que podemos encontrarnos en los puertos de las diferentes placas de Makeblock
son: Rojo (motores), Amarillo (interface digital), Azul (interface digital dual), Gris (Puerto serie,
bluetooth), Negro (interface analdgica y dual) y Blanco (Puerto 12C).

EJERCICIO N°2: MONTANDO EL ROBOT MBOT

Ensamblar los elementos que componen el robot y una vez montado, probar los elementos
que se puedanindividualmente.

Materiales:

Todos los materiales incluidos en la caja.
Utilizar la guia de montaje incluida.

Pagina que explica paso a paso mediante fotos como se monta
este robot:
http://codigo21.educacion.navarra.es/recursos/montaje-de-un-

mbot/

Mover el robot mBot

EJERCICIO N°3: MANEJO DEL ROBOT SIN USAR LAS APPS

Nada mas montado el robot es posible usarlo de varias formas sin necesidad de usar ninguna
app.

Se puede usar de dos formas, mediante un pulsador que incorpora en la parte superior
o usando el mando a distancia:

A. PULSADOR EN LA PARTE FRONTAL SUPERIOR IZQUIERDA DEL ROBOT

1. Una vez encendido y si se presiona
este pulsador el robot comenzara a

moverse solo y a esquivar obstaculos.

2. Si se presiona una segunda vez el
pulsador activara el programa de

sigue lineas.

3. Con latercera pulsacion el robot se para.
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B. EL MANDO DE INFRARROJOS PERMITE QUE EL ROBOT FUNCIONE DE TRES
FORMAS DIFERENTES

4. Sise pulsala tecla A se puede manejar el robot por control remoto
usando las cuatro flechas del mando, una por cada direccién.

5. AlpulsarlateclaBse activa volvera a mover solo y a esquivar de nuevo obstaculos
6. Paraactivar el programa sigue-lineas se presiona la tecla C del mando

Este ejercicio consiste en probar cada una de las opciones de control del robot
descritas en la parte superior.

MOTORES
El robot mBot se compone de dos motores de continua de 6V a 200rpm. En la placa,
estos motores se denotan por M1 y M2, pudiendo variar su velocidad, a la hora de
programarlos, desde 0 a 255. El valor minimo, 0, es la velocidad mas lenta y 255 es la
mas rapida. Los valores negativos haran que gire en el otro sentido (rotacién inversa).

Motor DC 6V/200rpm
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set motor (EN speed (N9

Podemos programar, por ejemplo, el movimiento de los motores a través del teclado
del ordenador, al presionar o liberar una tecla. Debemos decidir qué ocurrird cuando
presiono la tecla “X” y qué ocurrira cuando dejo de presionar la tecla “X”.

Por ejemplo: Cuando pulse la tecla “flecha arriba” los dos motores comienzan a
funcionar hacia adelante, con una velocidad de 100, pero, cuando deje de presionar
esa tecla, se pararan.

W= i =l == =) flecha arriba ™

fijar motor velocidad
fijar motor velocidad

cuando tecla GEEEE - =5 liberada

fijar motor velocidad @R
fijar motor velocidad @R

Para que gire hacia la izquierda, debemos poner el motor izquierdo a 0 (M1 o M2,
dependiendo de cdémo se conectaran?) y el derecho a una velocidad (M1 o M2) por
ejemplo de 100. Al dejar de presionar, se debe parar. En el ejemplo que vemos en la
siguiente figura, M1 es el motor izquierdo y M2 el derecho:

EINVEETGEIREEY flecha izquierda * cuando teca [T rERd s liberada

fijar motor (EEW velocidad @ fijar motor velocidad (F9
fijar motor (EEM velocidad fijar motor velocidad (@}

Se puede mejorar el script anterior haciendo que M1 gire en el sentido contrario, con
velocidad -100. El movimiento de control completo en un coche seria:
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W= s = =« =8 flecha arriba *
fijar motor ((FR velocidad
fijar motor ((EM velocidad

N = iz =l flecha abajo ™
fijar motor (IR velocidad

fijar motor velocidad

cuando tecla GE=EEui = =5 liberada

fijar motor velocidad (N
fijar motor velocidad (N

cuando tecla GESEEEEER =5 liberada

fijar motor velocidad G
fijar motor velocidad (89

F| N = Elg=s D flecha izguierda ™

fijar motor velocidad
fijar motor velocidad

s N == @ s = flecha derecha =

fijar motor velocidad
fijar motor velocidad

I iz = flecha izquierda ~ EERIHE =]
fijar motor (IR velocidad (N

fijar motor velocidad G

cuando tecla GEEER =i =5 liberada
fijar motor (IR velocidad (8
fijar motor ((EM velocidad (8

Script para el movimiento de los motores con el teclado

Con el tiempo y los avatares que vaya pasando el robot, quizas debamos reemplazar

alguna pieza de un motor del mBot.
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MODULO 5
SENSORES

Alternativa condicional

Las condiciones en las cuales se ejecutan los programas suelen ser diversas. Por lo
tanto, al programar, debemos evaluar los distintos escenarios que pueden presentarse
y las acciones adecuadas a realizar en cada caso. En este mdédulo se presenta la
alternativa condicional, que es una herramienta de los lenguajes de programacién para
gue un programa se comporte de uno u otro modo de acuerdo con ciertas condiciones
de los datos.

Permite, por lo tanto, construir programas versatiles que funcionan en distintos
escenarios. Cuando se escriben algoritmos o programas, podemos encontrarnos frente
a la necesidad de programar diferentes alternativas a partir de una condicién. En
determinados escenarios, estas condiciones pueden tomar valores verdaderos o
falsos.

Ejemplo: Si hay musica, entonces nos movemos
Estas estructuras estan formadas por una condicién y una accién, la cual solo se realiza
si la condicién es verdadera, es decir, permite realizar una determinada accién segun
una condicioén.
Analicemos el juego de la silla repasando su dindmica para después generar las leyes.
Seguramente, muchos lo conocen ya, sin embargo, se sugiere poner en comun las
reglas. Compartimos a continuacion las reglas.
e Cuando comienza a sonar la musica, todos deberan moverse y girar alrededor
del circulo de las sillas siguiendo el ritmo de la cancién.
e Cuando la musica se detenga, cada uno deberd sentarse en una silla.
e El que se quede sin silla, quedara fuera de esta ronda de juego.
e Se quita unasillay se reanuda el juego.
e Se repite el mismo procedimiento hasta que quede solo una silla y dos
participantes.
e El ultimo que quede sentado serd el ganador del juego.

Para conversar
e ¢Qué hacemos cuando suena la musica?
e (Y cuando se detiene?
e ¢Qué pasa si no quedan sillas para sentarse cuando se detiene la musica?
e ¢Cudando termina el juego?
e (Cudl es la relacion entre las veces que se detiene la musica y la cantidad de
participantes?
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Al detener la misica

Comienzo
ZHay 51 iHay una 51
misica? Me muevo silla Libre? Me siento
No No
Buscao silla Salgo del juego
para sentarme en esta ronda

Al detener la misica

¢Es la ultima

silla? Gano el juego

5igo juganda

Sensor de ultrasonidos

El sensor de ultrasonidos o distancia son detectores de proximidad que detectan
objetos a distancias que van desde pocos centimetros hasta varios metros. El sensor
emite un sonido y mide el tiempo que la sefial tarda en regresar. Estos reflejan en un
objeto, el sensor recibe el eco producido y lo convierte en sefiales eléctricas, las
cuales son elaboradas en el aparato de valoracion.

Un médulo de ultrasonidos nos proporciona un dato numérico que se corresponde
con la distancia entre el sensor y cualquier objeto que estd en frente de él. Por lo
tanto, se utiliza para medir distancias, logrando detectar objetos que se encuentran a
3 0 4cm del sensor. Su color ID es amarillo y eso significa que puedo conectarlo a
cualquiera de los cuatro puertos de una placa mCore del mBot.
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Modulo ultrasonidos

Supongamos que lo conectamos al puerto 1 de la placa mCore del robot. El siguiente
script, nos mostrara la distancia que mide en el escenario del mBlock:

al presionar

por siempre
decir distancia del sensor de ultrasonidos

M,

También podemos controlar el movimiento del ratdn con el sensor de ultrasonidos.
Una forma seria con el siguiente script:

al presionar

por siempre

fijar x a | distancia del sensor de ultrasonidos
- Puerto
Puerto2
Puerto3
Puertod

NOTA: Ojo, hay que ver en qué puerto de los 4 tenemos conectado nuestro sensor de
ultrasonidos. El puerto tipico para el mBot suele ser el puerto 3.
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El funcionamiento del sensor es muy sencillo; se utiliza un emisor para emitir una onda
de sonido de alta frecuencia (ultrasonido) y un receptor para escuchar la onda
reflejada. En mBlock solamente tenemos que utilizar el bloque que nos devuelve la
longitud a la cual se encuentra de un obstdculo. A partir de esa distancia podemos
actuar segun nuestro objetivo.

En este apartado se va a programar un sencillo cédigo encargado de detectar un
obstaculo y detenerse ante él. Para ello, utilizaremos una condicién encargada de
comparar el valor obtenido del sensor de ultrasonidos, y en caso de ser mayor que 5
centimetros, parara los motores (izquierdo - M1 y derecho - M2). En caso contrario,
los motores funcionaran al maximo permitido en mBlock, que es el valor de 255.

Programa de mBot

i

S et
distancia del sensor de ultrasonidos (IIICEM <
2 velocidad @
, . )
2 velocidad
- J
—  J

Estructuras condicionales anidadas
Decimos que una estructura condicional es anidada cuando por la rama del
verdadero o el falso de una estructura condicional hay otra estructura condicional.

Falzo Werdadero

h 4

Operaciohes

Falso W erdadero

b

Operaciones

v

El diagrama de flujo que se presenta contiene dos estructuras condicionales. La

principal se trata de una estructura condicional compuesta y la segunda es una
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estructura condicional simple y esta contenida por la rama del falso de la primera
estructura.

Es comun que se presenten estructuras condicionales anidadas ain mas complejas
Problema:

Confeccionar un diagrama que indique qué ropa usarias dependiendo a la
temperatura, con tres posibilidades:

Si la temperatura esta calurosa indicar la ropa a utilizar.

Si la temperatura esta templada indicar la ropa a utilizar.

Si la temperatura esta fria indicar que usarias.

Sensor infrarrojo (sigue-lineas)

El sigue-lineas o sensor de infrarrojos (IR) es un sensor de medicién de distancia que
se basa en un sistema de emisién y recepcién de radiacién luminica en el espectro de
los infrarrojos. Dicho de otro modo, es un sensor con una fuente de luz (diodo emisor)
y detector (fototransistor) integrados en un mismo encapsulado. La deteccion del
objeto se consigue por la reflexion (o no) del haz infrarrojo sobre la superficie del
objeto. Este sensor se utiliza habitualmente para detectar el color de un objeto, en
nuestro caso, distinguir blanco y negro en aplicaciones para el seguimiento de linea.

na.

D oD

3

El funcionamiento del sensor es el siguiente; si el sensor del robot mBot esta sobre la
linea negra, los reflejos del sensor son absorbidos por la misma con lo cual el receptor
del sensor no recibe ningun valor, o lo que es lo mismo, dando el valor 0. Del mismo
modo, si uno de los dos sensores del robot queda fuera de la linea, se producira el
reflejo indicando los valores 1 o 2 respectivamente. Por ultimo, si ambos sensores
guedan fuera de la linea se mostrara el valor 3.

10

]
N

11

I
w
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e Valor 0: mBot tiene los dos detectores IR sobre la linea.

e Valor 1: mBot tiene el detector IR de la derecha fuera de la linea.

e Valor 2: mBot tiene el detector IR de la izquierda fuera de la linea.

e Valor 3: mBot tiene ambos detectores IR fuera de la linea.
Es muy importante conocer las conexiones donde hemos conectado nuestro robot
para que no realice movimientos inesperados. En nuestro caso hemos seguido las
conexiones que vienen por defecto en el manual de construccién del robot.

Programa de mBot

sigue-lineas (SIS = [ ~entonce

fijar motor velocidad
»

—

fijar motor velocidad

)
sigue-lineas (GUERYS = [ ~entonces

fijar motor velocidad G}

»
fijar motor velocidad

= )
sigue-lineas GIEIEEY = B “entonce
fijar motor velocidad
»

fijar motor velocidad 39

fijar motor velocidad @9
»
fijar motor velocidad @}

COMANDO A DISTANCIA

Mando IR del robot mBot con mBlock

Programacion del mando a distancia IR en el robot mBot utilizando mblock.

En este mdédulo veremos la programacion del mando por infrarojos del robot mBot.
Para ello se programara sobre el lenguaje de programacién por bloques de mBlock.

Mando a distancia IR

El mando a distancia por infrarrojos es utilizado para controlar el robot mBot de forma
remota. El mando estd formado por nimeros, letras desde la A hasta la D, flechas de
direccion y el botdn de configuracidn. Al funcionar por infrarrojos, a través de un
mismo mando se puede controlar diferentes mBot
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MAndo IR
Si utilizas el robot mBot en el aula y utilizas mandos a distancia, puedes apuntar
directamente sobre el robot en el mando utilizado, y dejar una separacion de un par de
metros entre robot y robot para que no existan interferencias.
Vamos a programar el mando a distancia sobre el editor el cédigo de nuestro robot.
Vamos a utilizar dos variables "izquierda" y "derecha" encargadas de almacenar la
velocidad de giro de cada una de las ruedas, de tal forma, que al presionar cualquier
flecha este valor ird aumentando o disminuyendo.
El algoritmo funcionard de la siguiente forma; si pulsamos las flechas hacia adelante o
hacia atras, el valor de las variables aumentard o disminuira respectivamente. Por otro
lado, si pulsamos las flechas izquierda o derecha, aumentaremos la variable de giro y
disminuiremos la contraria para que haga el giro.

para siempre
si &% ;pulsadobotén arriba v del mando a distancia? ~ entonces

fija lzquierda » am

fija

& ;pulsadobotén abajo v del mando adistancia? . entonces

lzquierda v a m
Derecha v a

&% ;pulsadobotén izquierda v del mando a distancia? = entonces

lzquierda v a m
Derecha v a o

&% ;pulsado botén derecha v del mando a distancia? = entonces

lzquierda v a o
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&% rueda izquierda a potencia = lzquierda = %, rueda derecha a potencia | Derecha %

Reto 1: Aumenta la velocidad
En este reto te propongo que modifiques la programacién para que el robot aumente
la velocidad. Es decir, en vez de cambiar la velocidad de 10 en 10 en sus respectivas

condiciones, te propongo que crees una variable llamada "Velocidad" encargada de
almacenar el valor de la velocidad, 25 por ejemplo.

W] MANDO1SB M @ Mo s ! L 30
=—) Juoamere |
S ' Sarie l Programa de mSot Programa de mbot
Jsona I e FEETIEON » ’ mo—pr,
| | B IR Cerecro = B3 O] > « QD velocdad (TEGURHE
[ Ostos y thocues I B8 por wimmpre = @D velcadad (Deeh
o botdn [ del mando IR presionado o ar
bl [ETIRIEIN ot €D
cambin EXTENE po @
botdn [l del mando 1R presionado
i
PLOLTR {
e - ® . boton Bl del mando IR pre

e ot [EEIETEND oot @)
L/ o BTN o
Crear una bata ". votde (I del m
Carndyn
.W

Crear un Blogue

=3
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MODULO 6
LUCES Y SONIDOS

El Diodo Emisor de Luz (LED)
El LED es muy utilizado en robética como indicador, en robdtica BEAM se utiliza para
decorar la estética del robot. Sabemos que el LED tiene polaridad, la pregunta es

écomo identificar la misma?, para responder a esta pregunta veamos el siguiente
cuadro:

La primera forma de saber la polaridad de un LED, es
observando las placas internas del encapsulado translucido;
donde la placa metdlica mas grande es el negativo y la
pequeia el positivo.

Placa grande (-) —
Placa pequenia (+)F—

el lado que se encuentra tajado del anillo que cubre la parte
inferior del encapsulado.
Anillo tajado (-)

Terminal corto (-) Finalmente, podemos identificar por el tamafo de sus

terminales, donde el terminal mas grande es el positivo y el
mas pequefio el negativo.

o Otra manera de saber la polaridad de un LED es identificando

Terminal largo (+)i

Diodos RGB de la placa

La placa mCore dispone de dos RGB incrustados en la mismay que se denominan “led abordo”.
En el siguiente ejemplo, vamos a modificar el programa anterior afadiendo: el encendido de
los LEDs en rojo (precaucién), verde (adelante) y apagado de los LEDs.

al presionar tecla

IEY a distancia del sensor de ultrasonidos v

. . Sensor de ultrasonidos
Distancia < [lfi]  entonces conectado al Puerto 3

fijar led (FPTEI posicién rojo verde (@ azul v
» 2 2 -
fijar motor velocidad G} Si el objeto esta a

—. : menos de 10cm,
_ fgar motor veloadad @ entonces, los motores

SN del mBot se mueven en

. o : direccion contraria (gira
fijar led (EFTEEEW posicion (X rojo @ verde € azul @
13

ala derecha). Los dos
fijar motor (ERP velocidad ERRP SRl 7
13

- ,f
fijar motor @ veloadad @

Si el objeto no esta cercaa, el robot
avanza. Los dos LEDs estan en verde

]

cuando tecla es liberada

PO o proerames ¢l obeto |

e posicion (e rojo @ verde @) azul © kg

fijar motor (IR velocidad (R LEDs apagados

fijar motor @ veloadad @
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Los valores numéricos de cada color del LED RGB estan comprendidos entre 0y 255.
Combinando los tres colores podemos crear cualquier color del arcoiris. Para conseguir el
blanco, los tres colores (rojo, verde y azul), deben estar a 255.

Como se puede ver en la siguiente imagen, el amarillo lo conseguiriamos combinando el rojo
con el verde (poniendo, por ejemplo, el rojo a 125, el verde a 125y el azul a 0):

Magenta

Colores aleatorios

Para programar un mBot que muestre color aleatorio en sus luces led y RGB, se utiliza Mblock
combinando bloques de luz con el bloque “nimero al azar entre 0 y 255” para los canales rojo,
verde y azul (RGB). Esto genera mezcla de colores aleatorias.

Sonido
El mBot estd equipado con un pequefio “buzzer” (zumbador) que permite emitir sonidos de
un tono determinado. Es decir, que podemos programar y ejecutar musica con este robot.

Zumbador, buzzer en inglés, es un transductor electroacustico (un
dispositivo que transforma la electricidad en sonido, o viceversa)
que produce un sonido o zumbido continuo o intermitente de un
mismo tono. Sirve como mecanismo de sefalizacion o aviso y se
utiliza en multiples sistemas, como en automodviles o en

electrodomésticos, incluidos los despertadores.
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