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@ Introduccién

1. Enfoque pedagdgico

Con Makeblock Education, el desarrollo de conocimientos y habilidades es la combinacion de
herramientas digitales y fisicas que trabajan juntas para ofrecer una experiencia de aprendizaje
prdctica. Los estudiantes se involucran activamente con el tema de la leccién para resolver un
problema o crear algo nuevo. Permitiéndoles desarrollar conceptos tedricos a partir de
experiencias prdcticas, asi como transferir y aplicar estos conceptos a tareas prdcticas
profundizando sus conocimientos. Esto incluye aprender de los errores mediante un andlisis

detallado y sistemdtico de los procesos involucrados.

Con el aprendizaje prdctico, los estudiantes gestionan y fomentan su proceso educativo
desempenando un papel mds activo durante la clase, en vez de simplemente escuchar una

conferencia del profesor.

Esta introduccién explica de forma general las nuevas caracteristicas del mBot2 y los beneficios
de su uso en la educaciéon. Muestra brevemente los pasos para comenzar a programar el robot
con mBlock5, el editor basado en bloques de Makeblock Education, y describe a continuacién las
Actividades de Introduccion individuales. Estas actividades son una experiencia de aprendizaje con
diferentes escenarios y explican las nuevas funciones paso a paso. Partiendo de referencias reales
en las tareas asignadas, se analizan los contextos de los sensores, los actuadores y el
pensamiento computacional, junto con ejemplos de cddigos fdciles de entender y ampliar para
cada tarea. Las actividades siempre proponen involucrar mds medios digitales y pensar en el
futuro para aplicar el aprendizaje a nuevos desafios. Se termina con una reflexién de la actividad

realizada.

2. Presentacion del mBot2

El mBot2 es un robot educativo de Ultima generacién disefiado para la informdatica y la educacién
STEAM. Al tener capacidades ampliadas lo convierte en una solucidn de iniciaciéon ideal para el
primer ciclo de educacion secundaria, pero también puede llegar ha usarse hasta en la educacién

secundaria superior y mds alld. El mBot2 estd disefado para que los estudiantes realicen lecciones




interactivas e inteligentes que sean atractivas y divertidas, y reflejen también aplicaciones del

mundo real de la tecnologia punta.

El mBot2 funciona con el CyberPi, un microcontrolador potente y versdtil. Sus sensores y
actuadores integrados (micréfono y altavoz, unidad de medicidn inercial con giroscopio y sensor
de aceleracién, un sensor de luz, botones para operaciones de menud y una pantalla en color) se
complementan con un sensor ultrasénico de distancia y un sensor de seguimiento de linea con

cuatro elementos RGB.

Junto a esta gama de sensores y actuadores, el mBot2 es capaz de comunicarse por Wi-Fi,
permite una amplia gama de aplicaciones en temas de Codificacion, Roboética, Ciencia de Datos e

Inteligencia Artificial, en relacién con otras materias como las Matemdaticas, la Fisica. etc.

Por ejemplo, los profesores pueden realizar una conexién inaldmbrica entre varios mBots2 en un
aula para crear una red local de robots que se comuniquen entre ellos, compartan informacién y
realicen tareas. También pueden usar un CyberPi auténomo como dispositivo inteligente para
comunicarse con el mBot2, creando un ecosistema inteligente o un divertido control remoto.
Cuando estd conectado a Internet, el mBot2 puede realizar funciones avanzadas como el

reconocimiento de voz o la comunicacién con la nube para obtener informacién.

En las siguientes subsecciones se realizard una presentacién de los sensores y actuadores
especificos del mBot2, con cuyos conocimientos podrds realizar las actividades de introduccién.
También encontrards una descripcién general de dichos sensores y actuadores al final de este

documento.

He aqui una descripcion general de los diferentes componentes del mBot2:
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CyberPi

Microprocesador ESP-32

para comunicacién inalédmbrica.
Compatibilidad con codificacién
basada en bloques y
codificacién Python.

Placa del mBot2

Compatible con una amplia variedad
de componentes externos. Incluye una
bateria recargable incorporada.

Sensor ultrasénico 2

La deteccién de objetos incluye 8 LED
programables para una interaccién
mejorada.

Motores codificadores

Miden la rotacién con una
precisiéon de 1grado, la
distancia recorrida y controlan
con precision la velocidad hasta

Sensor Quad RGB
200 RPM.

Las 4 sondas del sensor admiten el
reconocimiento de colores, asi como
programas de deteccién de lineas
bdsicos y avanzados.

2.1 Motores codificadores

Los motores del mBot2 estdn equipados con codificadores dpticos que permiten realizar controles
de alta precisién. Asi, los estudiantes pueden controlar con precisién la rotacién, la velocidad y la
posicion de las ruedas y el robot. Ademds, los motores también se pueden usar como servomotor,

e incluso como botones de mando, para enviar datos al sistema, al igual que un sensor.

Gracias a estas funciones, las lecciones pueden ser mds realistas y educativas que las lecciones
realizadas con robots que tienen menos control de sus motores. Las actividades pueden integrar
conceptos matemadticos, por ejemplo, conduciendo distancias precisas, calculando giros exactos e

incluso trazando una ruta a través de un laberinto y transfiriendo los resultados al ordenador.




La leccién 1 de las Actividades de Introduccién ofrece un predmbulo de los diferentes bloques de
cédigo para los Motores Codificadores en el entorno de programaciéon mBlock, asi como una tarea

fdcil para que los estudiantes exploren las posibilidades por si mismos.

El sensor ultrasénico que viene con el mBot2 puede realizar lecturas mds precisas y consistentes
que sus predecesores. Ademds, estd equipado con LED azules que permiten nuevas formas de
interaccién con el robot. Los estudiantes pueden usar estas luces adicionales para mostrar las

respuestas.
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El mBot2 tiene otro componente avanzado: el sensor Quad RGB. Este sensor tiene la capacidad
no solo de identificar colores, sino también de rastrear lineas para ayudar al mBot2 a seguir un

trazado, o detectar cruces o giros de 90°, todo ello al mismo tiempo.

Las funciones bdsicas se pueden realizar con pocos conocimientos previos, pero debido a sus
caracteristicas avanzadas, es importante saber utilizarlas de forma éptima para sacar el mayor

provecho del sensor.

En lugar de usar 2 sensores para rastrear una sola linea frente al robot, el sensor Quad RGB tiene
4 sensores que le permiten identificar una gama mds amplia de condiciones: mientras sigue un
trazado, el sensor puede identificar cruces a la izquierda, derecha o incluso a ambos lados, lo que
significa que el mBot2 puede navegar a través de mapas mds complejos que otros robots. Y dado
que cada uno de los cuatro sensores es un sensor con color propio, las marcas de colores pueden

indicar posiciones en el mapa: el robot "conoce" su ubicacién.

Sensor de luz de color 4x

LED de color 4x

Este rango de deteccién mds amplio se puede utilizar para mapas con una red de lineas con
multiples mBot2 moviéndose entre diferentes estaciones como en un "Almacén Inteligente”, o
simular las carreteras de una ciudad, con sus diferentes sefales de tréfico y normas de

circulacién.

Los sensores de seguimiento de linea anteriores utilizaban luces infrarrojas que no son visibles
para el ojo humano. En cambio, estos sensores operan en una sola longitud de onda, mientras que
el nuevo sensor puede ver tres longitudes de onda diferentes simultdneamente, como el ojo
humano: rojo, verde y azul. Nuestro cerebro interpreta una mezcla de la intensidad de estas

longitudes de onda como percepcién del color. El sensor funciona de manera similar y, ademds de




percibir colores, intenta diferenciar un trazado del fondo para realizar tareas de seguimiento de

linea.

Con el mapa proporcionado, tenemos marcadores de color adicionales dentro del recorrido para
activar acciones adicionales si se programan en consecuencia. Para que el sensor interprete estos
colores como parte de la linea, debe calibrarse con el color mds brillante del trazado; el amairillo.
Coloca el sensor sobre el cédigo de color amarillo con el mBot2 encendido y haz doble clic en el
botdén pequerio de la parte superior del sensor (consulta la siguiente imagen). Cuando los LED
comiencen a parpadear, pasa el sensor por el color y el fondo blanco hasta que deje de parpadear
(2-3 segundos). Después, el color serd considerado como parte de la pista (para obtener
informacién mds detallada, consulta la informacién adicional sobre el sensor Quad RGB en

diferentes entornos y en la leccién 5).

La lecciéon 5 de las Actividades de Introduccién ofrece una explicacion de los diferentes bloques
que estdn disponibles en mBlock para el sensor Quad RGB, y los estudiantes también pueden

poner en prdctica sus conocimientos con una tarea sencilla.

El alcance de las actividades se puede ampliar aln mds combinando el mBot2 con los médulos
mBuild desarrollados por Makeblock Education. Gracias a su Unidad de Microcontrolador (MCU)
interna, estos sensores y actuadores inteligentes pueden conectarse directamente sin la
necesidad de utilizar cableado o configuraciones complejas, permitiendo a los estudiantes pasar

mds tiempo concibiendo ideas y creando. Estos componentes utilizan un solo tipo de conector que
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no se puede invertir, por lo que los estudiantes no pueden cometer errores al conectarlos. Esto les

da mads confianza y, por lo tanto, una mejor experiencia de aprendizaje.

He aqui ejemplos de algunos sensores y actuadores: cdmara inteligente, multitdctil, control
deslizante, sensor de temperatura, etc. Con todos estos sensores, los profesores tienen una
variedad de opciones para crear escenarios reales y adaptarse a las necesidades de ensenanzaq, el

plan de estudios y a los intereses de los estudiantes.

Pero solo con el mBot2, ya tienes muchas opciones (ver las actividades). Ademds, la placa del
mBot2 ofrece conexiones adicionales: las interfaces integradas de 2 y 3 pines se pueden utilizar
para conectar directamente motores de CC, servos, tiras de LED e incluso otros componentes
fdcilmente disponibles, incluida una amplia gama de sensores compatibles con Arduino, o incluso

sensores personalizados.

mBlock es la plataforma de codificacion para el mBot2, disefiada para ofrecer una experiencia
educativa mejorada y una trayectoria continua de crecimiento para el estudiante. Gracias a las
extensiones de mBlock5, los educadores pueden incluir fadcilmente algunas de las tecnologias mds
recientes e influyentes en sus lecciones, como el Internet de las Cosas o la Inteligencia Artificial.

Ademds, integrando la codificacion basada en bloques y Python, mBlock5 ofrece una via de




aprendizaje para que los estudiantes desarrollen habilidades computacionales, desde bdsicas a

profesionales.

mBlock5 se puede utilizar como software instalado en ordenadores, portdtiles y dispositivos
moviles, o en un navegador web. Es compatible con diferentes sistemas operativos como
Windows, Mac, Linux, Chromebook, iOS y Android. Al ser de cédigo abierto, mBlock5 ofrece la
oportunidad de crear nuevas extensiones para software y hardware, permitiendo a los
educadores personalizar las herramientas de codificacién de acuerdo con sus necesidades. Los

usuarios también pueden buscar y compartir proyectos en la comunidad Makeblock.

Empezar a programar con mBlock es tan fdcil como arrastrar y soltar bloques. La interfaz mBlock

tiene los siguientes elementos:

Configura tu cuenta
para acceder a los
servicios en la nube

Seleccionar el idioma, abrir o guardar un archivo, buscar programas de ejemplo, etc.

makeblock | mBlock ®. & File % Edit Untitled @ Save Publish > Courses W# Tutorials @@ Feedback s« “ Python Editor

3 OB play hiv until done Blocks Python
Audio
(&3 - @
-
@B start recording
=]
Display
B stop recording
=]
=L S o o [YRONSIN 0B play recording until done
= Sensing
. . OB play recording
Devices Sprites  Background ]

Sensing

% Q
Oé'-@ B play note () for (ED) beat
- 5
CyberPi o A OB play snare v for ((ED) beat
Connect your device =]
y

o
e

A OB increase audio speed by m Y%
How to use device?

- L]
Mode Switch G 2
Mode Switch o T8 set audio speed to @) %
Upload Live
R - T8 audio speed

Area de escenario| Area de bloques Area de scripts
Ver el escenario del Biblioteca de bloques de  Arrastre los bloques de codifi-
proyecto, personalizar | cédigo clasificados por cacién a esta drea y organice-
los sprites y los fondos, | categorias de colores. los para controlar el escenario
conectar los dispositi- de los dispositivos conectados.
VOsS.

Centro de extensiones

Podrds encontrar informacién detallada sobre las caracteristicas y el uso de mBlock en

https://education.makeblock.com/help/category/mblock-block-based/
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4. Resumen de las actividades

Las Actividades de Introduccién del mBot2 estdn desarrolladas para estudiantes de 11 a 14 afos y

sus educadores. En general, las lecciones estdn disefiadas para ser accesibles, a pesar de tener

niveles de complejidad diferentes, que van en aumento.

Cada leccién presenta una caracteristica diferente y emocionante del mBot2, ademds de algunos

conceptos bdsicos de programacién. La complejidad de las lecciones aumenta a medida que el

alumno avanza en su aprendizaje, por lo que el conocimiento adquirido en cada leccion ayuda a

realizar actividades mds avanzadas. Por ejemplo, los movimientos del robot se introducen en la

Lecciéon 1y esto se utiliza en muchas de las lecciones posteriores. Las posibilidades del sensor

Quad RGB se presentan en la lecciéon 5, para ser utilizadas posteriormente en la leccion 8.

A continuacién encontrards una breve descripciéon de las lecciones:

Nombre de la

actividad

Descripcién

Conceptos clave

1. Desplazarse

Los estudiantes descubren el mBot2 y el software
mBlock y aprenden a dirigir el robot con precision.
Este conocimiento se utilizard en la mayoria de las
siguientes lecciones. Los estudiantes también
disenardn laberintos sencillos y programardn el
mBot2 para navegar (manualmente) por ellos.

Movimientos precisos y bloques de
cédigo correspondientes.

2. Deteccién = datos

Los estudiantes trabajardn con los diferentes
sensores integrados en el mBot2; aprenderdn a
utilizarlos con sus bloques de cédigo correspondientes
y a visualizar los datos de los sensores en la pantalla
integrada a todo color.

Modo de funcionamiento de los
sensores.

Diferentes enfoques para mostrar y
visualizar los datos en la pantalla.
Diferencias entre el modo Tiempo
Real y el modo Carga en mBlock 5.

3. Escuchar a mBot2

Los estudiantes aprenderdn a controlar el altavoz y el
micréfono con los bloques de cédigo en mBlock 5.
También creardn un programa en el que el mBot2
reproduce un sonido grabado si cumple una
determinada condicién mientras se desplaza.

Conversor texto-voz (TTS) y
Reconocimiento de voz (Speech to
Text, STT) mediante el altavoz y el
micréfono integrados. Ejecutar
multiples tareas en paralelo.

4, Ver con sonido

Los estudiantes aprenderdn qué es el ultrasonido y
cdmo se utiliza en un sensor. También creardn un
programa para hacer que el mBot2 se desplace en un
circuito detectando obstdculos en la carretera.

Detectar un obstdculo o una
distancia utilizando el sensor
ultrasénico. Utilizar circuitos y
declaraciones condicionales para
hacer que el mBot2 se desplace
evitando obstdculos.

5. Hacer turismo

Los estudiantes aprenderdn cémo funciona un sensor
de color y cédmo se usan en la vida real. Programardn
el mBot2 para que se convierta en un autobuUs
turistico que visita diferentes puntos en una ciudad.
Este conocimiento también se aplicard en las
lecciones 7 y 8.

Modo de funcionamiento (fisica de
la luz) del sensor de color/seguidor
de linea. Identificacion de color y
linea: hacer que el mBot2 siga una
linea y realice acciones basadas en
la deteccién de colores.




6. Conducciéon
cuidadosa

Los estudiantes aprenderdn a utilizar el acelerémetro
y el giroscopio del mBot2 y sus bloques de cédigo.
Programardn el mBot2 para ajustar su
comportamiento de conduccién si detecta pendientes
en la carretera.

Modo de funcionamiento de
giroscopios y acelerémetros (como
Unidades de Medida Inercial, IMU).
Codificar el mBot2 para adaptarse
a las condiciones de la carretera en
funcién de los datos de IMU.

7. Un juego en red

Los estudiantes aprenderdn a tener varios mBot2
comunicdndose entre si de forma inaldmbrica sin un
punto de acceso WIFI. Programardn un juego sencillo
en el que varios mBot2 buscan un color y el primero en
encontrarlo gana. Este conocimiento también se
utilizard en la leccién 8.

Transferencia de datos inaldmbrica
en redes ad-hoc. Intercambio de
datos en circuitos y eventos.

8. El mBot2 a tu
servicio

Al aprender a configurar una conexiéon WIFI con el
mBot2, los estudiantes también aprenderdn a utilizar
el reconocimiento de voz de a bordo. Aplicardn estos
conocimientos en una actividad en la que el mBot2 se
convierte en un robot camarero que habla con sus
clientes.

Utilizar del modo de infraestructura
WIFI con el mBot2 para el
reconocimiento de voz y la sintesis
del habla. Descargar la informdtica
pesada, como el reconocimiento de
voz, a los servicios en la nube.
Estructurar el cédigo aplicando
"bloques propios" (funciones).

9. ElmBot2 en la
naturaleza

En esta leccién especial, los estudiantes aprenderdn
algunos principios de la Inteligencia Artificial
utilizando la extensién Teachable Machine de
mBlock5. Aplicardn sus conocimientos para recrear un
ecosistema natural donde el mBot2 se comporta
como un animal.

Aprender sobre el Aprendizaje
Automdtico y aplicarlo con el
procesamiento local Unicamente en
la programacién basada en
bloques.
nuevo protocolo de comunicacién
entre el mBot2 y el ordenador.

Establecer un

A lo largo de las lecciones se motiva a los estudiantes, con el consentimiento de los educadores, a

documentar los resultados de su aprendizaje en video y a publicarlos. De esta forma podrdn

mostrar su trabajo con orgullo y dirigir su conversacién sobre Informdtica y educacion STEAM en

el aula.
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Leccion 1:

Desplazarse

Tema: STEAM Curso(s): A partir de 5°

Duracion: 45 minutos Dificultad: Principiante

Al final de esta leccién, los estudiantes serdn capaces de:

e Dirigir el mBot2 con precisién.

Los robots son mdquinas auténomas que reemplazan el esfuerzo humano; pueden percibir su
entorno y ejecutar programas informaticos para tomar decisiones y realizar acciones. Un
programa informdtico es un conjunto de instrucciones y condiciones ejecutadas por un ordenador
para realizar una tarea. Es posible que pienses que nunca has visto o usado un robot, pero esa
posibilidad es minima. Los robots pueden tomar muchas formas diferentes y tener diferentes
capacidades segin su contexto. Por ejemplo,
los robots estdn presentes en los hogares (un
robot aspirador o un robot cortacésped).
También puedes encontrarlos en las fabricas
de montaje de productos. Incluso hemos

enviado robots a otros planetas.

Puntos de enfoque

Al final de la leccidn, los estudiantes conocerdn:

e Qué movimientos puede realizar el mBot2

e Qué diferentes bloques de programacién se pueden utilizar para que el mBot2 se mueva




¢Qué necesitas?

e PC u ordenador portdtil (con salida USB) con el software mBlock instalado, la version web
(también para Chromebook) o una tableta con la aplicacion mBlock instalada

e ElmBot2 con el CyberPi

e Un cable USB-C o un adaptador (dongle) Bluetooth Makeblock

e Papel A3

e Boligrafos

ey
B Plan de la leccién

Duracién Contenido
1. Calentamiento
5 minutos e Lossensoresy los datos en la vida diaria.
e (Qué es el CyberPi?
2. Practica
10 minutos e Familiarizarse con los diferentes bloques de programacion del mBot?2.
3. Prueba
25 minutos e Programar tu propio robot a través de un laberinto creado por ti.
4. Conclusiéon
e Hora del espectdculo: muestra lo que has hecho con tu robot en una
pelicula corta y divertida para poder comentarlo mds adelante.
5 minutos e Si tu profesor lo permite, comparte el resultado final en las redes
sociales con el hashtag #mBot2inclass
e Reflexion: ;De que estas mds orgulloso/a? ;:Qué te gustaria mejorar
de tu robot?
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:= Actividades

1. Calentamiento
(5 min)

Paso 1: Calentamiento
Este paso consta de dos partes:
1. Robots en la vida diaria

2. Conocer el mBot2

1. Robots en la vida diaria

Tenemos robots en muchos sitios diferentes.
Algunas personas los tienen en sus hogares y
otros trabajan con ellos todos los dias. Los robots
pueden tomar muchas formas diferentes y tener
diferentes capacidades segUn su contexto.
¢Puedes mencionar tres robots con los que tengas

que lidiar (de forma regular) en la vida diaria?

Probablemente se han desarrollado muchos mds robots que nunca has visto. Busca en Internet

tres robots mds que puedas utilizar en la vida diaria.

Es muy probable que tengas que manejar robots mds adelante en tu vida profesional o
personal. Hay robots que trabajan en muchas empresas diferentes. Por lo general, estos
robots realizan tareas repetitivas, que deben realizarse con gran precisién o que son
peligrosas. En esta leccién trabajaremos principalmente en la programacién de un robot para
que se mueva con precisién. (Puedes pensar en tres profesiones o negocios en los que es muy

importante que un robot trabaje con mucha precisiéon?




2. Conocer el mBot2
El mBot2 es un robot programable equipado con diferentes componentes que le permiten
sentir, actuar y comunicarse con su entorno. El mBot2 estd disefiado para que los estudiantes
aprendan sobre Informatica y Tecnologia, y para que conozcan las formas en que pueden usar
un robot en la vida real.

El mBot2 se puede programar con la ayuda de mBlock. En mBlock, la programacién puede ser
tan fdcil como arrastrar y ensamblar bloques. Como verds en esta leccidn, puedes, por
ejemplo, programar el mBot2 para atravesar un laberinto, con tu ayuda (no de forma
auténoma). El mBot2 viene con un par de
motores especiales, que pueden registrar la
rotacién del eje y, por lo tanto, la velocidad
y la distancia que ha recorrido el robot. Se
denominan motores codificadores debido
al sensor que llevan incorporado
(codificador). Este tipo de motores permite

controlar pardmetros especificos como el

dngulo de rotacién y la velocidad de los
motores. Aprenderds a utilizar estos

motores en los siguientes pasos.

2. Practica

(10 min)

Paso 2: Practica
Este paso consta de dos partes:
1. Familiarizarse con los diferentes bloques de programacion del mBot?2.

2. Recrear y probar algunos ejemplos de programacién para controlar el mBot2.
1. Familiarizarse con los diferentes bloques de programacion del mBot2

Como has podido observar anteriormente, los robots se pueden utilizar de muchas formas

diferentes. Si has reflexionado sobre el objetivo de un robot, lo mds probable es que sepas lo
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que el robot necesita para ayudarte. Es posible que algunas de estas tareas necesiten

ejecutarse con cierta precision.

Cuando comiences a programar el mBot2, te dards cuenta de que hay

=0

muchos bloques de cédigo diferentes que puedes utilizar para hacer que el

mBot2
Chassis

robot se mueva. Encontrards estos bloques en la categoria "Chdsis"” de

mBlock 5. Estos bloques de cédigo son azules.

A continuacién puedes ver algunos ejemplos de los bloques de cédigo necesarios para hacer
que el robot se mueva. Algunos de ellos parecen similares, pero todos hacen algo diferente. En
esta leccidon, trabajaremos en modo Tiempo Real. Asegurate de que se ha seleccionado el
modo correcto en el software. Las diferencias entre el modo Tiempo Real y el modo Carga se

explicardn en la leccién 2.

Bloque de cédigos:

<26 moves forward v at @ RPM for o secs

Este bloque de cédigos te permite mover el mBot2 hacia adelante, hacia atrds, hacia la
izquierda y hacia la derecha a una velocidad de rotacién especifica de las ruedas y durante
varios segundos.

El siguiente ejemplo muestra cémo puedes hacer que el mBot2 se mueva durante dos
segundos a una velocidad de 50 rotaciones por minuto. Esto es Util, por ejemplo, cuando el

mBot2 tiene que empujar una carga hacia adelante.

&2 moves forward v at @ RPM for o secs

Bloque de cédigos:

&% stop encoder motor all »

Este bloque de cédigos te permite hacer que tu robot se detenga. Este puede ser un bloque

Util durante una fase de prueba. Si un programa no funciona como se esperaba, puedes

utilizar este bloque para hacer que el robot se pare inmediatamente.




Por ejemplo, puedes hacer que el robot se detenga cuando se presiona el botdn A del

CyberPi. Para hacer esto, usa el ejemplo de programacién siguiente.

0B when button A v pressed

&% stop encoder motor all »

Bloque de cédigos:

6 turns left » @ ° until done

Con este bloque de cédigos puedes hacer que el mBot2 gire varios grados y puedes elegir el
sentido de la rotacién; izquierda o derecha.

Cuando se establece el ejemplo de programacién siguiente, se puede controlar el mBot2
usando las teclas de direccién. Al presionar la flecha derecha, el mBot2 girard 90 grados a la

derecha, al presionar la flecha izquierda, girard 20 grados a la izquierda.

when left arrow v key pressed

0 turns  left » @ ° until done

when right arrow v key pressed

&% turns right v @ ° until done

Bloque de cédigos:

0 moves forward v+ @[P cm v until done

Con este bloque de cddigos puedes hacer que el mBot2 se mueva hacia adelante o hacia
atrds una cierta distancia.
Cuando utilizas el ejemplo de programacién siguiente, el mBot2 se moverd 100 cm hacia

adelante. Para comenzar, mueve la palanca de mando del CyberPi hacia arriba.

B when joystick pulledf »

<0 moves forward v @[ cm v until done
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Bloque de cédigos:

% encoder motor EM1 *) rotates at @ RPM, encoder motor EM2 *) rotates at @ RPM

También puedes controlar los motores del mBot2 de forma independiente, y este es uno de
los bloques que puedes usar para eso.

En el siguiente ejemplo, el mBot2 se moverd en una curva durante 3 segundos antes de
detenerse. Observa que el valor de uno de los motores es negativo. Esto se debe a que los
motores estdn montados en direcciones opuestas, por lo que para mover el robot en una
direccién, tienes que hacer que uno de los motores gire en la direccién opuesta. ;Qué pasaria

si ambas ruedas girasen a 40 RPM?

OB when button B v pressed

&% encoder motor EM1 ¥) rotates at @ RPM, encoder motor EM2 ¥) rotates at @\§ RPM

&% stop encoder motor all »

Bloque de cédigos:

&% encoder motor (1) EM1 » ™) rotated angle (°)

Los motores de mBot2 pueden medir su velocidad y rotacién, por lo que también pueden leer
estos valores. La velocidad medida es la velocidad de rotacién en Rotaciones por Minuto
(360° = 1rotacién; en ciencias, es mds comun utilizar "grados por segundo” (1 RPM = 6° por
segundo)). En mBlock 5, si marcas la casilla de este bloque, podrds leer los valores en el
escenario encima del panda. El siguiente ejemplo de programacién devuelve los valores de la
rotacién a cero y a continuacién ordena al mBot2 que avance durante un segundo. ;Qué

valor lees en el escenario después de que el robot se haya movido?

B when joystick middle pressed v

5% reset encoder motor all v ) rotated angle

moves forward v at @ RPM for o secs




2. Recrear y probar algunos ejemplos de programacién para controlar el mBot2.
A continuacién podrds ver pares de bloques. Prueba cada par en paralelo. ;Qué ocurre?

¢Cudles son las diferencias entre los bloques de cédigo?

Opcion 1 Opcidn 2

&t moves forward v at @ RPM &t moves forward v at @ RPM for o Secs

2
&b turns  left » @ ° until done & turnsleft v at @ RPM for n secs

&% moves forward v 100 cm v until done &% encoder motor EM1 *) rotates at a % power, encoder motor EM2 *) rotates at m % power

—

Paso 3: Prueba

Es hora de que tu mBot2 se ponga a trabajar. Coge un papel A3 y dibuja un laberinto por el
que tu robot debe pasar. No hagas un dibujo complicado y ten en cuenta el ancho del robot. El
mBot2 no tiene que encontrar el camino correcto por si solo. El mBot2 solo necesita recorrer el

camino que has programado. ¢Necesitas inspiracién? A continuacién encontrards un ejemplo.

1\

FINISH
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Utiliza los conocimientos adquiridos en el "Paso 2" de esta leccién. Por supuesto, puedes
experimentar mds por ti mismo con los diferentes ejemplos de programacién que encontrards

en mBlocks5.

Al realizar esta tarea, es Util seguir el siguiente esquema paso a paso.

Explicacién

Paso 1: ;Qué quieres hacer? e Qué camino quieres que siga el mBot2?

e :De qué partes consta el laberinto?

e Qué distancias debe recorrer el robot?

e (El robot tiene que girar? ;Hacia qué lado y

cudntos grados?

Paso 2: ;Qué necesitas? e (Qué necesitas ademds del mBot2?
Paso 3: ;Qué bloques de cédigo e (Qué vas a hacer para que el mBot2 se
necesitas para hacer que el mBot2 desplace?

se desplace? e ;Qué bloques de cédigo usards?

e Describe brevemente cémo funciona tu
programa (pseudocdodigo/lenguaje natural,
diagrama de flujo o Lenguaje Unificado de
Modelado (UML))

e Sinecesitas mds explicaciones, puedes hablar
con tus companeros de clase, con el profesor o
investigar sobre el tema. También tienes ayuda
disponible para cada bloque de cédigos en

mBlock.

Paso 4: Pruebas e implementacion o (Estdlista la primera versiéon? jPruébalal
Durante la ronda de pruebas, anota las dreas de
mejora.

e Trabaja en los puntos de mejora hasta que tu

mBot2 atraviese tu laberinto sin errores.

¢Es posible hacer que el mBot2 atraviese el laberinto sin problemas? A continuacion, ponte a
prueba con un laberinto mds dificil. O pidele a uno de tus comparfieros de clase que te prepare

un recorrido.




4. Conclusion

(5 min)

Paso 4: Conclusiéon
¢Has conseguido desplazar el robot por el laberinto sin errores?
En esta leccién se han presentado los robots en la vida diaria y se ha presentado también el
mBot2. Sabes cémo controlar los movimientos del mBot2 y qué bloques de programacion
puedes utilizar para ello.
Ha llegado el momento de realizar una breve reflexion. Piensa por ti mismo y discute con el
grupo:

e (Qué crees que ha salido bien?

e Qué podria mejorarse?

e Qué partes de la leccién te han resultado fdciles y cudles mads dificiles?

e :Sobre qué te gustaria recibir mds informacién?

e Quién podria ayudarte con eso?
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Leccion 2:

Deteccidon = datos

Tema: STEAM Curso(s): A partir de 5°

Duracion: 45 minutos Dificultad: Principiante

Al final de esta leccién, los estudiantes serdn capaces de:

e Reconocer y utilizar los bloques de cddigo para dirigir
los sensores

e Mostrar los datos de los sensores en la pantalla del
mBot2

e Crear su propio programa informdtico en mBlock

para el mBot2 para controlar los sensores y mostrar

los datos en la pantalla

Un robot puede ser un juguete divertido, pero ¢sabias que también puedes usar un robot en la
investigacion? Un robot tiene varios sensores (= sentidos) con los que puede percibir su entorno y
también recopilar datos. Por ejemplo, puedes hacer que el mBot2 mida el sonido y la temperatura.
Puedes leer los datos en la pantalla del mBot2 y utilizarlos para investigar la densidad del sonido o

la temperatura del aula, por ejemplo.

Puntos de enfoque

Al final de esta leccidn, los estudiantes sabrdn:

e Qué sensores tiene el mMBot2
e CoOmo funcionan los sensores del mBot2
e Cudl es la diferencia entre el modo Tiempo Real y el modo Carga

e Como mostrar los datos de los sensores en la pantalla del CyberPi




¢Qué necesitas?

e PC u ordenador portdtil (con salida USB) con el software mBlock instalado, la version web
(también para Chromebook) o una tableta con la aplicacion mBlock instalada

e ElmBot2 con el CyberPi

e Un cable USB-C o un adaptador (dongle) Bluetooth Makeblock

Py—
H Plan de la leccién

Esta leccidn consta de cuatro pasos y tiene una duracién de 45 minutos.

Duracion Contenido

1. Calentamiento

5 minutos e Los sensoresy los datos en la vida diaria

e (Qué es el CyberPi?

2. Practica
e Familiarizarse con los sensores del mBot2.
) e Ampliar y probar algunos ejemplos de programacién de los sensores.
10 minutos
e Mostrar los datos de los sensores en la pantalla.

e Diferenciar entre el modo Tiempo Real y el modo Carga.

3. Prueba

25 minutos e Escribir tu propio programa para el robot.

4. Conclusiéon
e Hora del espectdculo: muestra lo que has hecho con tu robot en una
pelicula corta y divertida para poder comentarlo mds adelante.
5 minutos e Si tu profesor lo permite, comparte el resultado final en las redes
sociales con el hashtag #mBot2inclass
e Reflexion: ;De que estas mds orgulloso/a? ;:Qué te gustaria mejorar
de tu robot?
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:= Actividades

1. Calentamiento
(5 min)

Paso 1: Calentamiento
Este paso consta de dos partes:
1. Los sensores Yy los datos en la vida diaria

2. ¢Qué es el CyberPi?

1. Los sensores y los datos en la vida diaria

Los sensores que recopilan datos se encuentran en muchos lugares diferentes de la vida diaria.
Mucho mds de lo que probablemente piensas en un principio. Por ejemplo, cuando oscurece, la
iluminacién exterior de tu casa se enciende automdticamente con la ayuda de sensores. O la
calefaccién se apaga automdticamente cuando hace demasiado calor en el aula. La cantidad
de luz exterior y el calor en el aula se registran mediante sensores. TU y tus compafieros de

clase, ¢podéis dar otros ejemplos?

2. ¢(Qué es el CyberPi?
Para que el mBot2 funcione, debes escribir un programa informatico. Lo podrds hacer en el
editor de cédigo mBlock. El programa informatico que debes escribir consta de una serie de

6rdenes que el mBot2 debe ejecutar.

Hay un CyberPi montado en el mBot2. Un

CyberPi es un pequefio microordenador

W
3
0

programable. Dards 6rdenes al CyberPi

usando los bloques de cédigo de mBlock. El

use

CyberPi devuelve estas érdenes al mBot2.

Puedes retirar el CyberPi del mBot?2.




El CyberPi tiene muchas funciones diferentes, como un micréfono, un altavoz y una palanca de

mando. También hay muchos sensores en el CyberPi. Observa la siguiente imagen.

Interfaz mBuild para sensores
y actuadores inteligentes

Sensor de sonido integrado

Sensor de luz integrado Botdn A (retorno)

Botén de inicio,
(selecciéon de programas,
ajustes y reinicio)

Joystick de »
5 direcciones | Puerto USB-C
(alimentacién y datos)

WIFI| y Bluetooth integrados Botén B (confirmar)

Pantalla a todo color
visualizacién de texto y gréficos

SR

cyberpi \ [ - ')
| YR

&l

CyberPRi

Tira de 5 LEDs RGB Altavoz integrado

Giroscopio y
acelerémetro integrados

2. Practica

(10 min)

Paso 2: Practica
Este paso consta de cuatro partes:
1. Familiarizarse con los sensores del mBot2.

Ampliar y probar algunos ejemplos de programacién de los sensores.

2
3. Mostrar los datos de los sensores.
4

Diferenciar entre el modo Tiempo Real y el modo Carga.
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1. Conocer los sensores del mBot2

Todos los robots funcionan con sensores. Los sensores pueden compararse a tus sentidos

(=gusto, tacto, olfato, oido, vista). El mBot2 "ve" su entorno a través de estos sensores. Hay

diferentes tipos de sensores que permiten "ver” al mBot2, como por ejemplo:

e Sensor deluz

e Sensor de sonido

e Giroscopio y acelerémetro

e Sensor Quad RGB

e Temporizador

En el cuadro siguiente se enumeran los sensores del mBot2. Cada sensor incluye una breve

explicacién y un ejemplo de programacion.

Tipo de sensor

¢Qué hace este sensor?

Sensor de luz

La luz tiene cierta fuerza (= energia luminosa). El sensor de luz es un
dispositivo que convierte la energia luminosa en energia eléctrica.
Un sensor de luz se utiliza a menudo, por ejemplo para:
e Ajustar automadticamente el brillo de la pantalla de los
smartphones teniendo en cuenta el entorno;
e Controlar la iluminacién de los hogares o encender
automdticamente los faros de los vehiculos.
En el siguiente ejemplo de programacién, la energia luminosa del entorno
se muestra en la pantalla del CyberPi. Se puede ampliar el ejemplo de
programacién para que el mBot2 deje de desplazarse, por ejemplo,
cuando la energia luminosa del entorno esté por debajo de cierto valor,

como cuando oscurece.

Ejemplo de programacion

B show | @B ambient light intensity at center of screen ¥ by middle v pixel




Tipo de sensor ¢Qué hace este sensor?
Sensor de El sonido es una vibracidon mecdnica que se propaga mediante ondas. En
sonido el aire, son fluctuaciones de presiéon y densidad. Si la vibracién estd en el

alcance audible (entre 16 y 20 00O vibraciones por segundo) y es lo
suficientemente intensa, podemos escucharla como tonos o sonidos.
El poder del sonido se llama intensidad del sonido.
El sensor del micréfono convierte el sonido en una sefal eléctrica que se
puede evaluar en términos de tono y potencia.
Un sensor de sonido se usa a menudo para:

e Llamadas telefdnicas, grabacién de sonido

e Sistemas de asistencia controlados por voz, como en un teléfono

movil o en un o en una Casa inteligente

En el siguiente ejemplo de programacién, la intensidad del sonido del
entorno se muestra en la pantalla del CyberPi. Puedes ampliar el ejemplo
de programaciéon para que el mBot2 mida constantemente la intensidad

del sonido durante un recorrido por el aula y lo muestre en la pantalla.

Ejemplo de programacion

OB show | BB loudness at centerofscreen ¥ by middle v pixel
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Tipo de sensor

¢Qué hace este sensor?

Giroscopio y

acelerémetro

Un giroscopio mide los movimientos de inclinacién, mds precisamente la

velocidad de los movimientos de giro/inclinacién. Un acelerémetro mide el

cambio de velocidad. Estos sensores se pueden implementar como

componentes micromecdnicos en un componente electréonico. Ambos

sensores proporcionan informacién diferente sobre la posicién en el

espacio.

Un giroscopio se usa a menudo para, por ejemplo:

e Mantener los barcos estables en alta mar, o

e Mantener el equilibrio de un Segway o un "hoverboard" para que no te
caigas demasiado rdpido utilizdndolo

Los sensores de aceleracién, a su vez, indican si un smartphone estd

colocado hacia arriba o hacia abajo, o si un vehiculo estd sufriendo un

accidente (cambio violento y muy rdpido de velocidad) para activar los

airbag.

En el siguiente ejemplo de programacién, se muestra en la pantalla el

movimiento de inclinacion del mBot2. Puedes ampliar el ejemplo de

programacién para que el mBot2 mida y registre constantemente el

movimiento de inclinacién en la pantalla durante un recorrido por el aula.

Aprenderds mds sobre este sensor y sus capacidades en la Leccién 6.

Ejemplo de programacién

when space v key pressed

if OB waveup v detected? _then

IB show @ at x o y o by middle v pixel

OB clear screen




Tipo de sensor ¢Qué hace este sensor?
Sensor El sonido, que es una vibracién en forma de variaciones de densidad y
ultrasénico presion, se propaga en el aire a una velocidad constante en forma de

ondas (la velocidad del sonido en el aire es aproximadamente de 334
m/s). Cuanta mds alta es la vibracién, mds alto aparece el sonido (hasta
un limite, por encima del cual las personas ya no pueden percibir este
sonido). Estas vibraciones muy elevadas se denominan ultrasonidos.
Dado que se conoce la velocidad del sonido en el aire, el sonido se puede
utilizar para calcular las distancias a objetos. Para ello, se emite un sonido
y se mide cudnto tarda el sonido en reflejarse en el objeto. Esta onda de
sonido reflejada también se llama eco. Los ultrasonidos se utilizan
generalmente para este objetivo.
Por ejemplo, un sensor ultrasénico se utiliza a menudo:
e enlos procedimientos de formacion de imdgenes, p. ej. en el embarazo
(cada pixel es una medida de distancia), o
e en el control de robots para prevenir colisiones
En el siguiente ejemplo de programacién, el sensor ultrasénico se utiliza
para evitar que el mBot2 choque contra un obstdculo. Cuando el mBot2
estd a menos de 10 cm de un obstdculo, el robot gira 90° a la izquierda y
luego simplemente continta desplazdndose. Puedes ampliar este ejemplo
de programacién para que el mBot2 se mueva aleatoriamente por un aula
sin chocar con mesas v sillas.

Aprenderds mds sobre este sensor y sus capacidades en la Leccion 4.

Ejemplo de programacion

when space v key pressed

E ultrasonic2 1 v distance to an object (cm) | < m then

&0 turns  left » @ ° until done

&% moves forward v at @ RPM
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Tipo de sensor

¢Qué hace este sensor?

Sensor Quad

RGB

El sensor Quad RGB consta de cuatro sensores de luz y color individuales.
Miden la intensidad de la luz que entra en el sensor desde dreas rojas,
verdes y azules del espectro de luz. Esto permite al sensor detectar
colores de objetos que se encuentran delante de él, como marcas en el
suelo, y también permite que el robot siga una linea negra para
orientarse.
Un sensor Quad RGB se usa ampliamente en aplicaciones como:
e mostrar a un robot de almacén un recorrido a través del almacén
(se utilizan también diferentes colores para diferentes recorridos),
o
e asegurarse de que se utiliza exactamente el color elegido en
pintura
En el siguiente ejemplo de programacién, el mBot2 avanza cuando el
robot ve el color blanco. Puedes ampliar el ejemplo de programacién para
que el mBot2 realice un recorrido a través del aula, se detenga o gire en
funcién de diferentes colores.

Aprenderds mds sobre este sensor y sus capacidades en la Leccién 5.

Ejemplo de programaciéon

when space v key pressed

if equad rgbsensor 1 v probe (2)R1 v detected whitev ? _“then

2 moves forward v+ at @ RPM
else

&2 stop encoder motor all v




Tipo de sensor ¢Qué hace este sensor?

Temporizador El temporizador es una especie de crondmetro que indica el tiempo en
segundos desde que se ha encendido o reiniciado el CyberPi. Este
contador también se puede poner a cero mediante un comando para
facilitar las mediciones de tiempo.

Por ejemplo, puedes usar el temporizador para hacer una carrera entre
varios mBots2 y medir exactamente su velocidad en la linea de meta.

El siguiente ejemplo de programacién te mostrard cémo configurar y usar
el temporizador. Pulsando la tecla "A”, el temporizador se pone a ceroy
luego se muestra de forma permanente en la pantalla. Puedes detener la
pantalla y el programa, en su conjunto, pulsando la tecla "B". Intenta
ampliar el ejemplo de programacién para que el temporizador comience a

contar cuando el mBot2 empieza a moverse.

Ejemplo de programacion

& B reset timer

forever

0B show | BB timer(s) at center of screen v by middle v pixel

2. Probar y ampliar ejemplos de programacion para los sensores

En el cuadro anterior, hay un ejemplo de programacion para cada sensor. Recrea estos
ejemplos de programacién en mBlock y pruébalos. Piensa en una ampliacién para dos de los
ejemplos de programacién. El cuadro anterior ya menciona una sugerencia de ampliacién para

cada ejemplo de programacién. jQuizds conozcas una ampliacion mucho mejor!
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A medida que escribes un programa informdtico, puedes probar inmediatamente lo que estds
creando. Hazlo usando el modo Tiempo Real. Selecciona el modo Tiempo Real moviendo el

interruptor de modo hacia la derecha. Observa la siguiente imagen.

Mode Switch

Upload Live

3. Mostrar los datos de los sensores

Al probar los ejemplos de programacién, has visto que cada sensor muestra algo en la pantalla
del CyberPi. Por ejemplo, el sensor de luz registra la intensidad de la luz del entorno. El
temporizador registra el tiempo y el sensor giroscépico controla en qué direccién se inclina el
mBot2. Todo lo que registra un sensor se conoce como datos.

Puedes mostrar los datos de un sensor en la pantalla del mBot2. En los ejemplos de

programacioén, has visto que puedes mostrar los datos, por ejemplo, con un nUmero o un texto.




Puedes mostrar los datos de los sensores de diferentes formas en la pantalla del mBot2.
Puedes utilizar diferentes bloques de cédigo para ello. Estos blogues de cdédigo se pueden
encontrar en la categoria 'Mostrar’ de mBlock.

En el siguiente diagrama, podrds ver tres ejemplos de cémo mostrar datos en la pantalla de
CyberPi. Reproduce los ejemplos de programaciéon y pruébalos en modo Tiempo Real. Observa

lo que sucede en la pantalla del mBot2.

Ejemplo de programacién

£ 8 line chart, add data | 8 loudness

Diagrama lineal

OB set brush color I

& B line chart, add data @
& B line chart, add data @
& B line chart, add data @
& B line chart, add data @
Diagrama lineal T8 set brush color (

(color) OB line chart, add data @
& B line chart, add data @

& B line chart, add data @

& B line chart, add data @
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BB table, input atrow 1% ,column 1+

BB table, input atrow 1% ,column 2w

r .
Cuadro BB table, input atrow 2+ ,column 1w

BB table, input m atrow 2v ,column 2w
BB table, input atrow 3% ,column 1w

BB table, input @ atrow 3v ,column 2w

BB table, input atrow 4% ,column 1w

OB table, input @ atrow 4v ,column 2w

4, Modo Tiempo Real y modo Carga

Tienes que transferir al CyberPi el programa informdtico que creaste en mBlock.

CyberPi pone a trabajar al mBot2 teniendo en cuenta los comandos que escribiste en mBlock.
A medida que escribes un programa informdtico, puede probar directamente lo que estds
haciendo. Hazlo usando el modo Tiempo Real. Selecciona el modo Tiempo Real moviendo el
interruptor de modo hacia la derecha. {No desconectes el CyberPi del ordenador mientras
realizas pruebas en modo Tiempo Real!

El CyberPi también tiene un modo Carga. En el modo Carga, el programa informdatico se
transfiere al CyberPi. El programa se almacena en el CyberPi hasta que lo reemplaces por otro
programa. Simplemente puedes desconectar el CyberPi.

En el siguiente diagrama podrds ver las diferencias entre el modo Tiempo Real y el modo

Carga.




Modo Diferencias explicadas

Modo Tiempo Real e Los programas se ejecutan en tu ordenador (= tu PC u
ordenador portdtil). No se almacenardn en CyberPi.

e El CyberPi debe permanecer conectado a tu ordenador.

e El editor de cédigo mBlock siempre debe estar abierto en tu
ordenador.

e Este modo se utiliza para programar en el escenario.

Modo Carga e Los programas se ejecutan en el CyberPi en lugar de en tu
ordenador y también se almacenan en el CyberPi.

e No es necesario que el CyberPi esté conectado a tu
ordenador.

e No es necesario que el editor de cdédigo mBlock esté abierto
en tu ordenador.

e Un programa cargado en CyberPi se guarda en CyberPi hasta

que lo reemplaces por otro programa.

3. Prueba

(25 min)

Paso 3: Prueba

Ya has aprendido mucho sobre los sensores del mBot2 y como mostrar los datos de los
sensores en la pantalla del CyberPi. Ahora vas a recopilar datos por ti mismo utilizando los
sensores del mBot2 y vas a mostrarlos en la pantalla del CyberPi. Lo hards mientras desplazas
el mBot2 por el aula o la escuela. TU decides qué datos recopilar y cémo mostrarlos en la
pantalla del CyberPi.

Utiliza los conocimientos adquiridos en el "Paso 2" de esta leccién. Por supuesto, puedes
experimentar todo lo que quieras por ti mismo con los diferentes ejemplos de programacién
que encontrards en mBlock.

Al analizar esta tarea, es Util seguir el siguiente esquema paso a paso. ¢Tienes idea de lo que

quieres hacer? Si es asi, coméntalo primero con tu profesor para ver si es factible.
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Explicacién

Paso 1: ;Qué quieres hacer?

¢Qué camino quieres que siga el mBot2?

¢Qué datos quieres que recopile el mBot2?

Paso 2: ;Qué necesitas?

¢Qué necesitas ademds del mBot2?

Paso 3: ;Qué bloques de cédigo
necesitas para hacer que el

mBot2 se desplace?

¢Qué vas a hacer para que el mBot2 se desplace?
¢Qué datos mandards recopilar al mBot2?

¢Qué bloques de cédigo usards?

Describe brevemente cémo funciona tu programa
(pseudocodigo/lenguaje natural, diagrama de
flujo o Lenguadje Unificado de Modelado (UML))
Si necesitas mds explicaciones, puedes hablar con
sus comparferos de clase, el profesor o investigar
sobre el tema. También tienes ayuda disponible

para cada bloque de cédigos en mBlock.

Paso 4: ;:De qué manera quieres
mostrar los datos de los sensores

en la pantalla?

¢Cbmo quieres mostrar los datos en la pantalla?
¢Qué bloques de cédigo usards?

Describe brevemente cémo funciona tu programa
(pseudocodigo/lenguaje natural, diagrama de
flujo o Lenguaje Unificado de Modelado (UML))

Si necesitas mds explicaciones, puedes hablar con
sus companeros de clase, el profesor o investigar
sobre el tema. También tienes ayuda disponible

para cada bloque de cédigos en mBlock.

Paso 5: Pruebas e

implementacién

¢Estd lista la primera version? jPruébala! Durante
la ronda de pruebas, anota las dreas de mejora.
Trabaja en los puntos de mejora hasta que el
mBot2 haga exactamente lo que tenias en mente.
¢Lo has conseguido? Graba el resultado final y
preguntale a tu profesor si puedes publicarlo en

las redes sociales con el hashtag #mbot2inclass




4. Conclusion

(5 min)

Paso 4: Conclusién
¢Qué datos ha recopilado tu mBot2? ;Ha salido bien? ;Has conseguido ver todo los datos en la
pantalla del CyberPi?
En esta leccidon, has aprendido sobre los diferentes sensores del mBot2 y dénde puedes
encontrarlos en la vida diaria. Sabes cdémo programar estos sensores y cémo mostrar los datos
en la pantalla. También has aprendido cudles son las diferencias entre los modos Tiempo Real
y Cargar Programa de mBlock.
Ha llegado el momento de realizar una breve reflexion. Piensa por ti mismo y discute con el
grupo:

e ;Qué crees que ha salido bien?

e ;Qué podria mejorarse?

e Qué partes de la leccién te han resultado fdciles y cudles mads dificiles?

e :Sobre qué te gustaria recibir mds informacién?

e (Quién podria ayudarte con eso?
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Leccion 3:

Escuchar a mBot2

Tema: STEAM Curso(s): A partir de 5°

Duracién: 45 minutos Dificultad: Principiante

Al final de esta leccién, los estudiantes serdn capaces de:

e Reconocer vy utilizar los bloques de cédigo para controlar el altavoz y el micréfono
e Crear su propio programa informdtico en mBlock para hacer que el mBot2 grabe sonidos y
los reproduzca

e Ejecutar multiples tareas de programacién en paralelo en un programa informdtico

A menudo, los robots pueden hablar. Tomemos como ejemplo el robot aspirador que usa un
mensaje de voz para avisarte que tiene poca bateria. O un robot de juguete que canta una
cancién. El mBot2 también puede producir y grabar sonidos. Para ello, tiene un micréfono y un

altavoz. Con el micréfono, el mBot2 graba sonidos vy el altavoz reproduce el sonido grabado.

Puntos de enfoque

Al final de esta leccién, los estudiantes sabrdn:

e Como utilizar el altavoz en codificaciéon y robética
e Cobmo grabar y reproducir sonidos

e Cobmo ejecutar multiples tareas de programacién en paralelo




¢Qué necesitas?

e PC u ordenador portdtil (con salida USB) con el software mBlock instalado, la version web
(también para Chromebook) o una tableta con la aplicacion mBlock instalada

e ElmBot2 con el CyberPi

e Un cable USB-C o un adaptador (dongle) Bluetooth Makeblock

1
B Plan de la leccidén

Esta leccién consta de cuatro pasos y tiene una duracién de 45 minutos.

Duracion Contenido

1. Calentamiento

. e Altavoces en la vida diaria
5 minutos

e (Cdobmo funciona el altavoz?

2. Practica

e Familiarizarse con los diferentes bloques de cédigo del altavoz y el
) microfono.
10 minutos _ _
e Reproduce, prueba y amplia algunos ejemplos de programacién del

altavoz y el micréfono.

3. Prueba
25 minutos e Escribir tu propio programa para el robot.

4. Conclusiéon
e Hora del espectdculo: muestra lo que has hecho con tu robot en una
pelicula corta y divertida para poder comentarlo mds adelante.
5 minutos e Si tu profesor lo permite, comparte el resultado final en las redes
sociales con el hashtag #mBot2inclass
e Reflexion: ;:De que estas mds orgulloso/a? :Qué te gustaria mejorar
de tu robot?

© education.makeblock.com 39




makeblock

education

:= Actividades

1. Calentamiento
(5 min)

Paso 1: Calentamiento
Este paso consta de dos partes:
1. Altavoces en la vida diaria

2. ¢Cdémo funciona el altavoz?

1. Altavoces en la vida diaria

Los altavoces se utilizan a tu alrededor en la vida diaria. Encontrards grandes sistemas de
altavoces en teatros, salas de conciertos y salas de eventos. Estos altavoces se utilizan para
amplificar el sonido de un gran grupo de personas. Encontrards sistemas de altavoces mds
pequenos en diferentes aparatos, como televisores, instrumentos musicales y smartphones. TU

y tus companeros de clase de tu grupo, ¢podéis mencionar otras aplicaciones?

2. ¢Coémo funciona el altavoz?

El objetivo de un altavoz es producir sonido. Los altavoces convierten las ondas
electromagnéticas en ondas de sonido para conseguir este objetivo. Ademds de su objetivo
principal, un altavoz también puede convertir las ondas sonoras en ondas electromagnéticas.
Los micréfonos son dispositivos que utilizan el mismo principio, pero estdn optimizados para

convertir ondas de sonido en senales eléctricas.

En el mBot2 hay un altavoz y un micréfono. El micréfono estd en la parte superior izquierda del
CyberPi. El altavoz estd en la parte frontal del CyberPi. Con el micréfono puedes grabar

sonidos. Estos sonidos se pueden reproducir mds tarde con el altavoz.

Micréfono integrado

CyberPRi

Altavoz integrado



Utilizando el micréfono y el altavoz junto con los otros sensores del mBot2, puedes, por
ejemplo, reproducir tu propio texto grabado en un momento especifico. Por ejemplo, piensa en
un autobUs publico que te informa de la parada a la que vas a llegar. Existen otras
innumerables posibilidades para usar el micréfono y el altavoz. Junto con los compaieros de
clase de tu grupo, piensa en mds ejemplos en los que el mBot2 puede utilizar el altavoz vy el

micréfono.

2. Practica

(10 min)

Paso 2: Prdctica
Este paso consta de dos partes:
1. Familiarizarse con los diferentes bloques de cédigo del altavoz y el micréfono.

2. Reproducir, probar y ampliar algunos ejemplos de programacién del altavoz.

1. Conocer los diferentes bloques de cédigo del altavoz y el micréfono
En mBlock 5, hay varios bloques de cdédigo que puedes utilizar para programar el altavoz vy el
micréfono. Encontrards estos bloques de cédigo en la categoria "Audio” del drea de bloques en

mBlock. Estos bloques de cédigo son morados.

En el siguiente cuadro verds algunos de estos bloques de cédigo para EH

programar el altavoz y el micréfono. Audio

Bloque de cédigos:

BB start recording BB stop recording BB play recording

Al grabar y reproducir un sonido, en realidad siempre usas tres bloques de cédigo. Con el
bloque de cédigo “Iniciar grabacién” haces que el CyberPi empiece a grabar un sonido. La
sefal eléctrica del micréfono se almacena en la memoria del CyberPiy la grabacién se
detiene automdticamente después de 10 segundos. También puedes indicar cudndo quieres
detener la grabacién. Esto se hace con el bloque de cédigo "Detener grabacién”. El sonido
grabado se almacena temporalmente en la memoria del CyberPi. ;Qué ocurre si apagas el

mBot2? El sonido grabado se perderd. La reproduccién del sonido grabado se controla

mediante el bloque de cddigo “"Reproducir grabacién”.
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En el siguiente ejemplo de programacién, cuando pulsas el botdn A, el CyberPi comienza a
grabar. Después de 3 segundos, la grabacién se detiene. Cuando presionas el botén B,
escucha lo que se ha grabado. Utilizando dos bloques de eventos, se pueden ejecutar dos
tareas de programacion independientemente una de la otra sin la necesidad de un circuito

principal.

0B when button A v pressed

OB when button B v pressed

OB start recording OB play recording

wait o seconds

0B stop recording

Bloque de cédigos:

OB play recording until done

Acabas de aprender a reproducir un sonido grabado. Con este bloque de cédigo, te aseguras
de que el sonido grabado por el micréfono se reproduce hasta el final. Esto significa que la
ejecucidon de mds bloques se bloquea hasta que este haya finalizado. Una vez finalizado el
sonido, puedes hacer que el mBot2 ejecute otra accidén. Por ejemplo, hacer un determinado
sonido para saber que la grabacién ha finalizado.

En el ejemplo de programacién de la derecha, when space v key pressed
el CyberPi empieza a grabar cuando pulsas el
botdén A. Si pulsas el botdn B, la grabacion se
detiene. Si mueves la palanca de mando hacia if T8 button Av pressed?
abajo, escuchards lo que el mBot2 ha grabado. e
Después de terminar la grabaciéon completa,
escuchards un sonido de "aviso". Los bloques
de cédigo de este ejemplo se encuentran en if OB button Av pressed?
una estructura denominada de circuito. Esto I8 stop recording
garantiza que la introduccién de datos de los
botones y la palanca de mando estd

controlada de forma continua. if @B joystick pulled! v ? _then

B play recording until done

IH play prompt v

2. Reproducir, probar y ampliar algunos ejemplos de programacién del altavoz



En el cuadro anterior, cada bloque de cédigo del altavoz va acompanado de un ejemplo de
programacion. Recrea estos ejemplos de programacién en mBlock y pruébalos. Piensa en una
ampliacién de un ejemplo de programacién. Prueba los ejemplos de programacién y tu propia

ampliacién en modo Tiempo Real.

Paso 3: Prueba

Ya has aprendido mucho sobre el altavoz y el micréfono del mBot2. Ahora vas a trabajar con
ellos por ti mismo. También vas a utilizar el sensor ultrasénico. Este sensor puede detectar un
objeto a distancia. Aprenderds mds sobre el sensor ultrasénico en la Leccién 4.

En esta tareq, hards que el mBot2 dé una vuelta aleatoria por el aula. Aleatorio significa que
no predeterminas un recorrido. Si el mBot2 se acerca a un obstdculo, como una silla, mesa o
mochila, escuchards un sonido y el mBot2 se dard la vuelta. Grabards el sonido con el
microfono. El sonido podria ser, por ejemplo, un pitido fuerte o el sonido de un coche
disminuyendo de velocidad. También puedes grabar un texto o hacer que el mBot2 reproduzca
una cancioén.

iEs bastante dificil crear un programa informatico para realizar estas acciones por ti solo!
Afortunadamente, puedes obtener ayuda. En la pdgina siguiente podrds consultar dos
ejemplos de un programa informdatico. Puedes ampliar y adaptar estos programas

informdticos por ti mismo. ;Sé creativo!
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Ejemplo 1
El mBot2 emite un sonido cuando se acerca a un obstdculo y se da la vuelta. Antes, has

grabado el sonido tU mismo.

8 when button A v pressed OB when button B v pressed

OB start recording forever

wait o seconds

0B stop recording

if E ultrasonic2 1 v distance to an object (cm) | < @ then

OB play recording until done

&% encoder motor all ¥ *) rotates by @ s

else

&0 moves forward v at @ RPM

Ejemplo 2
El mBot2 se desplaza y, cuando la luz ambiental es baja, reproduce un sonido que grabaste

anteriormente. Cuando el mBot2 se acerca a un obstdculo, emite un sonido de advertencia y

se da la vuelta.

OB when button A v pressed OB when button B v pressed

OB start recording forever

wait o seconds

OB stop recording

if @ ultrasonic2 1 v distance to an object (cm) | < @ then

OB play warning v until done

&% encoder motor all v ) rotates by @ °
else

&% moves forward v at @ RPM

i OB ambient light intensity < @ then

OB play recording until done




Utiliza los conocimientos adquiridos en el "Paso 2" de esta leccién. Por supuesto, puedes
experimentar todo lo que quieras por ti mismo con los diferentes ejemplos de programacién
que encontrards en mBlock.

Al analizar esta tarea, es Util seguir el siguiente esquema paso a paso. ¢Tienes idea de lo que

quieres hacer? Si es asi, coméntalo primero con tu profesor para ver si es factible.

Explicacién

Paso 1: ;Qué quieres hacer? e Cudndo deberia darse la vuelta el mBot2?
e :Qué sonido deberia emitir el mBot2 cuando se

acerca d un obstdculo?

Paso 2: ;Qué necesitas? e (Qué necesitas ademds del mBot2?

Paso 3: ;Qué bloques de cddigo e (Qué vas a hacer para que el mBot2 se desplace?
necesitas para hacer que el e (Qué bloques de cédigo usards?

mBot2 se desplace? e Describe brevemente cémo funciona tu programa

(pseudocodigo/lenguaje natural, diagrama de
flujo o Lenguadje Unificado de Modelado (UML))

e Sinecesitas mds explicaciones, puedes hablar con
sus comparferos de clase, el profesor o investigar
sobre el tema. También tienes ayuda disponible

para cada bloque de cédigos en mBlock.

Paso 4: ;:De qué manera quieres e :Qué sonido deberia hacer el mBot2?
mostrar los datos de los sensores e ;Qué bloques de cédigo usards?
en la pantalla e Describe brevemente cémo funciona tu programa

(pseudocodigo/lenguaje natural, diagrama de
flujo o Lengudaje Unificado de Modelado (UML))

e Sinecesitas mds explicaciones, puedes hablar con
sus comparneros de clase, el profesor o investigar
sobre el tema. También tienes ayuda disponible

para cada bloque de cédigos en mBlock.
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Paso 5: Pruebas e e (Estd lista la primera versiéon? jPruébala! Durante

implementacién la ronda de pruebas, anota las dreas de mejora.

e Trabaja en los puntos de mejora hasta que tu
mBot2 haga exactamente lo que tenias en mente.

e (Lo has conseguido? Graba el resultado final y
preguntale a tu profesor si puedes publicarlo en

las redes sociales con el hashtag #mBot2inclass

4. Conclusioén

(5 min)

Paso 4: Conclusion

¢Cbémo ha ido esta tarea? ;El mBot2 ha realizado inmediatamente lo que tenias en mente?

En esta leccién, has aprendido cémo funcionan los altavoces y dénde puedes encontrarlos en la
vida diaria. Sabes cémo programar el CyberPiy el mBot para que realicen grabaciones
utilizando el micréfono incorporado y reproduzcan los sonidos a través de los altavoces.
También sabes cémo ejecutar varios programas de forma independiente entre si.
Ha llegado el momento de realizar una breve reflexidon. Piensa por ti mismo y discute con el
grupo:

e :Qué crees que ha salido bien?

e (:Qué podria mejorarse?

e Qué partes de la leccién te han resultado fdciles y cudles mds dificiles?

e Sobre qué te gustaria recibir mds informacién?

e ;Quién podria ayudarte con eso?




Leccion 4:

Ver con sonido

Tema: STEAM Curso(s): A partir de 5°

Duracion: 45 minutos Dificultad: Principiante

Al final de esta leccidn, los estudiantes sabrdn:

e Qué es el ultrasonido y cémo funciona un sensor basado en ultrasonido

e Aplicaciones de estos sensores en la vida diaria y en robética

Los robots auténomos deben ser conscientes de su entorno cuando se desplazan sin supervisiéon
para evitar colisiones con obstdculos o personas. Esto también se aplica al mBot2. Para ello, el

mBot2 tiene un sensor especifico en la parte delantera. Se llama sensor ultrasénico y permite al
robot detectar objetos en su camino utilizando sonidos que los humanos no pueden oir, de ahi el

nombre ultrasonido.

Puntos de enfoque

Al final de esta leccidn, los estudiantes serdn capaces de:

e Utilizar un sensor ultrasénico para la deteccidn de obstdculos y distancia

e Hacer que el mBot2 reaccione ante los obstdculos y evitarlos al desplazarse
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¢Qué necesitas?

e PC u ordenador portdtil (con salida USB) con el software mBlock instalado, la version web
(también para Chromebook) o una tableta con la aplicacion mBlock instalada

e ElmBot2 con el CyberPi

e Un cable USB-C o un adaptador (dongle) Bluetooth Makeblock

e Obstdculos pequenos (el tamano minimo es de 10 x 10 x 10 cm)

e Un espacio de trabajo de al menos Tm? para que el mBot2 pueda desplazarse

i
=] Plan de la leccidén

Esta leccidn consta de cuatro pasos y tiene una duracién de 45 minutos.

Duracién Contenido
1. Calentamiento
5 minutos e Sensores ultrasdnicos en la vida diaria
e (Cdbmo funciona un sensor ultrasénico?
2. Prdctica
e Conocer los diferentes bloques de cédigo del sensor ultrasénico.
. e Recreary probar algunos ejemplos de programaciéon del sensor
10 minutos o
ultrasoénico.
3. Prueba
25 minutos e Escribir tu propio programa para el robot.
4. Conclusién
e Hora del espectdculo: muestra lo que has hecho con tu robot en una
pelicula corta y divertida para poder comentarlo mds adelante.
5 minutos e Si tu profesor lo permite, comparte el resultado final en las redes
sociales con el hashtag #mBot2inclass
e Reflexion: ;:De que estas mds orgulloso/a? :Qué te gustaria mejorar
de tu robot?




:= Actividades

1. Calentamiento

(5 min)

Paso 1: Calentamiento
Este paso consta de dos partes:
1. Sensores ultrasénicos en la vida diaria

2. ¢Cdbmo funciona el sensor ultrasénico?

1. Sensores ultrasénicos en la vida diaria

El ultrasonido es un sonido con una frecuencia muy alta. Tan alta que la gente no puede oirla.
Con micréfonos especiales, este sonido se puede grabar y mostrar en un ordenador: parecen
vibraciones en forma de onda. Dado que el ultrasonido tiene una frecuencia muy alta, la forma
de la onda se representa con valles y picos muy juntos. El ultrasonido puede ser Util. Por
ejemplo, puedes utilizar las vibraciones del ultrasonido para limpiar objetos, o también para

detectar objetos.

Es asi como los delfines y los murciélagos usan
el ultrasonido. Emiten un sonido ultrasdénico,
como un grito corto. Cuando este sonido
rebota en algo, captan con sus oidos las
vibraciones (el eco) que vienen de vuelta. Asi

es como saben dénde estdn otros animales,

por ejemplo, o si hay algun obstdéculo en su Figura 2. Ejemplo del murciélago y el delfin

camino. El radar que tenemos hoy utiliza el
mismo principio, pero con ondas de radio en

lugar de sonido.

2. ¢Cémo funciona el sensor ultrasénico?

El mBot2 tiene un transmisor y un receptor ultrasénicos. Se encuentran en la parte frontal del
mBot2, en los pequenos cilindros que se pueden considerar como "ojos". Este sensor envia
breves rdfagas de sonidos ultrasénicos y escucha si hay eco. ¢Qué ocurre cuando el mBot2 se

acerca a un obstdculo? El sonido ultrasdnico viene de vuelta al mBot2. Segun el tiempo que
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tarda el sonido en volver al sensor, el mBot2 calcula internamente la distancia hasta dicho
obstdculo.

Estos datos se pueden utilizar para decidir la reaccién del robot: se lo comunicas al robot
programdndolo. Un ejemplo de accién podria ser que el mBot2 deje de desplazarse o se dé la

vuelta.

2. Practica
(10 min)

Paso 2: Practica

Este paso consta de dos partes:
1. Familiarizarse con los diferentes bloques de cédigo del sensor ultrasénico

2. Recreary probar algunos ejemplos de programaciéon del sensor ultrasénico.

1. Familiarizarse con los diferentes bloques de cédigo del sensor ultrasénico
En mBlock, hay varios bloques de cédigo para el sensor ultrasdnico que
puedes utilizar en tus programas. Para ello, debes anadir la extensién

"Sensor ultrasoénico 2" de la biblioteca de extensiones. Encontrards estos

blogues de cédigo en la categoria "Sensor ultrasénico” del drea de

bloques en mBlock. Estos bloques de cédigo son verdes.

En el siguiente cuadro verds algunos ejemplos de los bloques de cddigo para programar el

sensor ultrasdnico.




Bloque de cédigos:

9 ultrasonic2 1 ¢ distance to an object (cm)

Con este bloque de cédigo se mide la distancia entre el sensor y un obstdculo. El alcance de
detecciéon es de entre 3 y 300 cm. Puedes utilizar el valor de la distancia para hacer que el
robot realice una determinada accién. Por ejemplo, puedes evitar que el mBot2 choque con
los obstdculos.

En el siguiente ejemplo de programacién, el mBot2 avanza. Cuando el mBot2 estd a menos
de 10 cm de un obstdculo, el robot gira 90° a la izquierda. Después, el mBot2 avanza de

nuevo.

EB when button A v pressed

&% moves forward v at @ RPM

E ultrasonic2 1 v distance to an object (cm) | < m then

w0 turns left » @ ° until done

&% moves forward v at @ RPM
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Bloque de cédigos:

E ultrasonic2 1 * increases ambient light all ¥ brightness by @ %

El sensor ultrasénico de mBot2 tiene ocho luces LED azules. Puedes utilizar estas luces para
que el mBot2 muestre una determinada "emocién", por ejemplo, como una comunicacién
visual no verbal general. Haz que las luces LED brillen mucho cuando el mBot2 esté feliz y
que brillen menos cuando esté triste. Hay un bloque de cédigo especifico para mostrar
"emociones" predefinidas. En la siguiente imagen podrds ver dénde estdn ubicadas

exactamente las luces LED.

Blue LED x 8

En mBlock hay varios bloques de cédigo que te permitirdn programar el brillo de las luces
LED: puedes configurar el brillo de los LED disminuyendo o aumentando el brillo en un cierto
porcentaje. O puedes establecer el brillo directamente en un porcentaje especifico. El rango
es de O % a 100 %. Ambas acciones se pueden ejecutar para un solo LED o para todos al
mismo tiempo. En el siguiente ejemplo de programacién, el brillo de la ldmpara LED 1

aumenta en un 50 %.

E ultrasonic2 1 v increases ambient light all ¥ brightness by @ %




2. Recrear y probar algunos ejemplos de programacién del sensor ultrasénico
En el cuadro anterior, cada bloque de cédigo del sensor ultrasénico va acompanado de un
ejemplo de programacién. Recrea estos ejemplos de programacién en mBlock y pruébalos.

Elabora tus propias ideas sobre cémo extender la aplicacion de un ejemplo de programacién.
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Paso 3: Prueba

Ya has aprendido mucho sobre el sensor ultrasénico del mBot2. Ahora vas a crear tu propio
programa informdtico en mBlock utilizando el sensor ultrasénico.

En esta tareaq, hards que el mBot2 realice “circulos” de forma infinita. Para ello, coloca un
objeto en cada vértice. Programa el mBot2 de tal manera que haga un giro en cada objetoy

regrese al punto de partida. Observa la siguiente imagen.

© ©

©

Utiliza los conocimientos adquiridos en el "Paso 2" de esta leccién. Por supuesto, puedes
experimentar con los diferentes ejemplos de programacién que encontrards en mBlock.
Al realizar esta tareaq, es Util seguir el siguiente esquema paso a paso. ¢Tienes idea de lo que

quieres hacer? Si es asi, coméntalo primero con tu profesor para ver si es factible.

Explicaciéon
Paso 1: ;Qué quieres hacer? e :De qué forma deberia moverse el mBot2?
Paso 2: ;Qué necesitas? e (Qué necesitas ademds del mBot2?
Paso 3: ;Qué bloques de cédigo e ;Qué debes hacer para que el mBot2 cambie de
necesitas para hacer que el direcciéon en cada esquina?
mBot2 se desplace? e Qué bloques de cédigo necesitas para realizar
esta acciéon?




e Describe brevemente cémo funciona tu programa
(pseudocodigo/lenguaje natural, diagrama de
flujo o Lenguaje Unificado de Modelado (UML))

e Sinecesitas mds explicaciones, puedes hablar con
sus companeros de clase, el profesor o investigar
sobre el tema. También tienes ayuda disponible

para cada bloque de cédigos en mBlock

Paso 4: Pruebas e o (Estd lista la primera versiéon? jPruébala! Durante

implementacién la ronda de pruebas, anota los puntos de mejora

e Trabaja en los puntos de mejora hasta que tu
mBot2 se desplace sin errores

e Lo has conseguido? Graba el resultado final y
preguntale a tu profesor si puedes publicarlo en

las redes sociales con el hashtag #mBot2inclass

4, Conclusion

(5 min)

Paso 4: Conclusion
¢Has conseguido que el mBot2 diera una vuelta?
En esta leccién, has aprendido sobre los sensores ultrasénicos y ddnde puedes encontrarlos en
la vida diaria. Sabes cémo programar el sensor ultrasénico del mBot2, por ejemplo, para evitar
que el mBot2 choque contra obstdculos. También sabes cémo usar las luces LED en el sensor
ultrasénico para hacer que el mBot2 muestre cierta emocién.
Ha llegado el momento de realizar una breve reflexiéon. Piensa por ti mismo y discute con el
grupo:

e ;Qué crees que ha salido bien?

e :Qué podria mejorarse?

e :Qué partes de la leccién te han resultado fdciles y cudles mas dificiles?

e :Sobre qué te gustaria recibir mds informacién?

e (Quién podria ayudarte con eso?
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Leccion 5:

Hacer turismo

Tema: STEAM Curso(s): A partir de 5°

Duracion: 45 minutos Dificultad: Principiante

Al final de esta leccidn, los estudiantes sabrdn:
e Coémo funcionan los sensores de color

e Su aplicaciéon en la vida diaria y en robdtica

Imaginate que estds en una ciudad extranjera, realizando un recorrido en autobuUs por los lugares
emblemdticos. Puede que ya hayas hecho este vigje, y si no, es posible que conozcas las imdgenes
gracias a la televisién o a Internet. En esta leccién, el mBot2 se transformard en un autobus

turistico.

Ya que seria muy aburrido para un conductor conducir la misma ruta todos los dias (y explicar
cada lugar emblemadtico una y otra vez), vamos a programar este autobus. De esta manera, las
personas pueden disfrutar de un agradable viagje sin que el conductor se aburra realizando tareas

repetitivas.

Puntos de enfoque

Al final de esta leccidn, los estudiantes serdn capaces de:
e Hacer que el mBot2 siga una linea

e Hacer que el mBot2 ejecute acciones basadas en colores




¢Qué necesitas?

e PC u ordenador portdtil (con salida USB) con el software mBlock instalado, la version web
(también para ChromeBook) o una tableta con la aplicacién mBlock instalada

e ElmBot2 con el CyberPi

e Un cable USB-C o un adaptador (dongle) Bluetooth Makeblock

o]
&= Plan de la leccién

Esta leccidn consta de cuatro pasos y tiene una duracién de 45 minutos.

Duracion Contenido
1. Calentamiento
e Sensores de color en la vida diaria
5 minutos e Coémo funcionan los sensores de color? ;Qué tiene de especifico el
sensor de color del mBot2?
2. Prdctica
e Familiarizarse con los diferentes bloques de cédigo del sensor Quad
RGB
10 minutos e Recrear y probar ejemplos de programaciéon del sensor Quad RGB
ultrasénico
e (Qué hacer para que el mBot2 siga una linea?
3. Prueba
25 minutos e Escribir tu propio programa para el robot
4. Conclusiéon
e Hora del espectdculo: muestra lo que has hecho con tu robot en una
pelicula corta y divertida para poder comentarlo mds adelante
5 minutos e Si tu profesor lo permite, comparte el resultado final en las redes
sociales con el hashtag #mBot2inclass
e Reflexion: ;:De que estas mds orgulloso/a? :Qué te gustaria mejorar
de tu robot?
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:= Actividades

1. Calentamiento
(5 min)

Paso 1: Calentamiento
Este paso consta de dos partes:
1. Sensores de color en la vida diaria
2. ¢Cdbmo funcionan los sensores de color? ;:Qué tiene de especifico el sensor de color del

mBot2?

1. Sensores de color en la vida diaria

Los sensores de color pueden detectar la intensidad de la luz y los colores. Encontrards este tipo
de sensor en muchos lugares diferentes de la vida diaria.

Por ejemplo, un robot de almacén puede encontrar la ruta correcta a través de un almacén
basdndose en diferentes colores en el suelo. Este tipo de sensor también se utiliza si se requiere
una combinaciéon de colores precisa, por ejemplo, para pintar vehiculos. Un dispositivo de
medicién con un sensor de color, el medidor de color, puede comprobar si se usa el color
adecuado para pintar con aerosol un vehiculo. ¢TU y tus companeros de clase de tu grupo,

podéis pensar en otros ejemplos?

2. ;Cémo funcionan los sensores de color? ¢Qué tiene de especifico el sensor de color del
mBot2?

Un sensor de color consta de tres sensores (internos) diferentes que miden la luz reflejada por
un objeto en funcién de la intensidad de los valores de los colores Rojo, Verde y Azul. Los
sensores de color también se denominan "sensores RGB" (por las siglas de los colores en inglés).
El sensor decodifica cualquier color en tres valores. Una "mezcla” especifica de estos valores
representa un color.

El mBot2 tiene cuatro de estos sensores RGB integrados en un solo sensor. Observa la siguiente

imagen.

Puerto mBuild Puerto mBuild

Sensor de luz 4x




Este es el sensor Quad RGB que se encuentra en el mBot2. Los sensores RGB se llaman L1, L2,
R1y R2 (L para la parte izquierda y R para la derecha). Detectan automdticamente los valores
RGB del color reflejado y comparan la mezcla de los valores internamente con diferentes
colores predeterminados. Esto hard que la codificacion sea mucho mads fdcil porque el sensor
informa sobre el color y no es necesario que compruebes los cédigos RGB tU mismo. El sensor
puede detectar 6 colores diferentes ademds del blanco y el negro. En lugar del color, puede
informar sobre tonos de gris o lineas y uniones.

Los sensores Quad RGB permiten que el mBot2 siga una linea en el suelo y reaccione a
diferentes marcadores de color. El sensor Quad RGB se encuentra en la parte frontal del
mBot2. Los cuatro sensores estdn en la parte inferior. En la parte superior encontrards los

nombres de cada uno de ellos, para poder identificar y programar los sensores de una manera

especifica. Observa las siguientes imdgenes.

Sensor Quad RGB, vista de la Vista de la parte superior Vista de la parte inferior
parte frontal

El pequeno botdn en la parte superior del sensor se utiliza para la calibracién. Si haces doble clic
en él, los LED comenzardn a parpadear y podrds "deslizar" el mBot2 con el sensor a través de la
linea que debe seguir. Esto calibrard el sensor para diferenciar la linea del fondo. Si estds
utilizando una linea negra sobre una superficie blanca, normalmente este paso no es necesario.
El mapa entregado con el mBot2 tiene colores marcados dentro del propio recorrido para
reaccionar a los cédigos de color. Esto podria hacer que el sensor malinterprete un color
brillante (como el amarillo) del fondo en lugar de la pista. Por lo tanto, como primer ejercicio,
calibra el sensor con el cédigo de color amarillo. Asi el sensor reconocerd automdticamente y de
forma fiable este color y todos los colores "mds oscuros"”, como la linea.

Cuando programes el mBot2, usards uno o mds de estos cuatro sensores para verificar ciertos
colores en el suelo durante el recorrido. Puedes hacer que el mBot2 ejecute un comando cuando
detecte un color. Por ejemplo, "parar" cuando detecte el color rojo e "ir a la izquierda" cuando

detecte el color verde.

© education.makeblock.com 59




makeblock
education

2. Practica
(10 min)

Paso 2: Practica

Este paso consta de tres partes:
1. Familiarizarse con los diferentes bloques de cédigo del sensor Quad RGB
2. Recreary probar algunos ejemplos de programaciéon del sensor Quad RGB

3. ¢Qué hacer para que el mBot2 siga una linea?

1. Familiarizarse con los diferentes bloques de cédigo del sensor Quad RGB
En mBlock, hay varios bloques de cédigo que puedes utilizar para
programar el sensor Quad RGB. Encontrards estos bloques de
céddigo en la categoria "Quad RGB" del drea de bloques en mBlock.

Estos bloques de cédigo son verdes.

En el siguiente cuadro verds algunos de los bloques de cédigo que puedes utilizar para
programar el sensor Quad RGB. Los primeros cuatro bloques de cédigo sirven para realizar
(sencillas) identificaciones de linea. Se pueden utilizar para seguimientos de linea sencillos y
avanzados, pero también para detectar cruces y giros bruscos (90°). La calibracién del sensor
para diferenciar diferentes pistas de color se explica brevemente en la seccién anterior. Los LED
azules de la parte superior del sensor indican la deteccién de la linea/fondo. Si estdn apagados,
detectan un color oscuro (linea), si son azules brillantes, indican un color brillante (fondo). Por lo

tanto, el estado del LED indica la reflectividad del suelo o el mapa.

Bloque de cédigos:

9 quadrgbsensor 1+v L1,R1's linev statusis (3)11 v ?

9 quadrgbsensor 1+ L1,R1's line v status (0~3)

Estos bloques de cédigo solo tienen en cuenta los dos sensores internos L1y R1 para la
detecciéon de la linea. Estos bloques estdn disefiados para un seguimiento sencillo de linea.
Utiliza el primer bloque en declaraciones condicionales. Utiliza el segundo bloque si deseas

presentar el valor en la pantalla o guardarlo en una variable.




Si el sensor se encuentra encima de una linea negra, ambos LED internos deben estar
apagados. Dado que cada sensor (L1, R1) puede detectar la linea o el fondo con este bloque,
hay 4 combinaciones posibles. Las combinaciones estardn representadas por nUmeros de O a

3 (como referencia, el bloque también muestra la secuencia binaria):

Estado
L1 | R1 | Significado
(Decimal)

Sensor sobre fondo blanco, ambos LED estdn O

encendidos

R1 detecta una linea negra 1

L1 detecta una linea negra 2

Ambos sensores internos detectan la linea 3

negra

Recuerda que los LED muestran el estado de fondo (encendido o "verdad" légica = fondo
detectado), mientras que este bloque de cédigo detecta el color de la linea ("verdad" légica =
linea detectada).

Si deseas utilizar mds de un sensor Quad RGB, puedes indicarle al programa qué sensor
utilizar con el primer niUmero en todos los siguientes bloques de cédigo. Observa la siguiente
imagen. El nUmero 1indica el primer sensor conectado, el nUmero 2 el segundo sensor
conectado y asi sucesivamente.

El siguiente ejemplo utilizard la funcién de deteccién de linea de este bloque y detendrd el
robot tan pronto como llegue a una linea negra. Este ejemplo se cambiard mds tarde al

seguimiento de linea.

&2 moves forward v at @ RPM

E quadrgbsensor 1+v L1,R1's linev statusis (3)11 v ?

&2 stop encoder motor all v
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Dado que la reaccién durante la conducciédn puede ser de mdxima prioridad en cuanto al
tiempo se refiere, es importante utilizar el modo Carga. Puedes intentarlo por ti mismo y ver

|la diferencia si cambias de modo.

Bloque de cédigos:

E quadrgbsensor 1% linev statusis (15) 1111+ ?

E quadrgb sensor 1+ line v status (0~15)

Utiliza el primer bloque en declaraciones condicionales. Utiliza el segundo bloque si deseas
presentar el valor en la pantalla o guardarlo en una variable.

Estos bloques siguen exactamente la misma ldgica que los anteriores, excepto que tienen un
drea de deteccién mds grande y pueden identificar cruces sin dejar de seguir la linea.
Recuerda, los bloques verifican el estado de la lineq, por lo que si uno de los cuatro sensores
identifica una linea (oscura), el digito binario correspondiente se establecerd en "1" (légica
verdadera), pero los LED se apagardn (no hay reflejo en este sensor desde el fondo).
Teniendo ahora 4 sensores individuales, la gama se incrementa a 16 estados diferentes. La

siguiente tabla presenta los estados mds relevantes:

Secuencia Estado
Significado
binaria (Decimal)
0000 los 4 sensores sobre fondo blanco (sin pista) 0
0010 solo R1 sobre linea negra 2
0100 solo L1 sobre linea negra 4
o110 sensores interiores R1y L1 sobre linea negra 6

giro brusco a la derecha (L1y R1 sobre linea
O1M negra, cruce a la derecha; cruce en forma de L a 7

la derecha)

giro brusco a la izquierda (L1y R1 sobre linea
1110 negra, cruce a la izquierda; cruce en forma de L a 14

la izquierda)

Cruce en forma de T (L1y R1 sobre linea negra,
M 15
cruce a la derecha y laizquierda)




Un cruce en forma de X solo se puede detectar desplazdndose sobre el cruce en formade Ty
verificando si la linea del medio continda.

El siguiente ejemplo de programa hard que el robot se desplace sobre una linea negra,
siempre que haya una, con los dos sensores internos. Se detendrd si se sale de la pista, se

detecta un cruce o la linea termina repentinamente:

IH when button B v pressed

if &) quadrgb sensor 1 v line v statusis (6)0110v ? _then

&2 moves forward v at @ RPM
else

&% stop encoder motor all v

Bloque de cédigos:
9 quadrgbsensor 1+ probe (1)R2 v detected linev ?

Con este bloque de cddigo, selecciona uno de los sensores Quad RGB (L2, L1, R1, R2) y
determina si debe reconocer una lineq, fondo, blanco, negro o cualquiera de los 5 colores
restantes (rojo, verde, azul, amarillo, turquesa, morado). Para la deteccién de linea y el
seguimiento, se recomienda utilizar los bloques anteriores porque verifican mds de un sensor
a la vez (mds rdpido y de forma mds precisa ya que el robot no se mueve entre lecturas). Pero
puedes utilizar este bloque para detectar, por ejemplo, un marcador de color rojo en el lado
izquierdo del robot, mientras el robot sigue una linea.

En el siguiente ejemplo de programacién, si pulsas el botén B, el mBot2 se desplaza hacia
adelante (asumiendo que sigue una linea) y hace un giro de 90° cuando detecta un marcador

rojo en el lado izquierdo de la pista (imaginaria).
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0B when button A v pressed

&% moves forward v at @ RPM

wait until E quadrgbsensor 1v probe (4)L2+v detected redv ?
&2 turns  left v @ ° until done

&2 stop encoder motor all v

Bloque de cédigos:

E quad rgb sensor 1 v deviation (-100~100)

Este bloque de cédigo mide la distancia entre el robot y una pista negra. Puedes utilizarlo
para un seguimiento de lineas avanzado y suave. El bloque de cddigo de seguimiento de linea
anterior utiliza una triple distincién: en la pista, desviado a la izquierda o desviado a la
derecha (mds la deteccién de cruces anadida en algunos casos). Pero en la vida diaria, al
andar en bicicleta, tendrias que ajustar la direccién a la curva con mayor precision. Este
blogque permite un seguimiento de linea proporcional: cuanto mds se desvie el robot de la
pista, mds se dirigird en la direccién opuesta. Si la desviacién de la pista es de O, la direccién
también es de O (recta).

En el paso 3, analizaremos cémo podemos utilizar este bloque para seguir una linea
"suavemente” programando un seguidor de linea proporcional. El siguiente ejemplo de
programa mostrard la desviacién en la pantalla. Puedes intentar mover el robot en la pista

con la mano:

B when CyberPi starts up

BB show Equad rgb sensor 1 v deviation (-100~100) at center of screen v by middle v pixel




2. Recrear y probar algunos ejemplos de programacién del sensor Quad RGB
En el diagrama anterior, cada bloque de cédigo del sensor Quad RGB va acompanado de un
ejemplo de programacién. Recrea estos ejemplos de programacién en mBlock y pruébalos.

Elabora tus propias modificaciones sobre el cédigo de un ejemplo de programacién.

3. ¢Qué hacer para que el mBot2 siga una linea?

|u

La base de la tarea del "Paso 3" de esta leccién es que el mBot2 seguird el recorrido en un mapa,
siendo un autobus turistico. Para ello, deberds utilizar los ejemplos de cédigo explicados y
probados hasta ahora y modificarlos como corresponda.

Primero utiliza este bloque de cédigo:

g quadrgbsensor 1v L1,R1's linev statusis (3)11+v ?

Si el robot estd en la pista (tanto L1 como R1detectan una linea, valor cédigo 3), el robot debe
desplazarse en linea recta. Si solo uno de los dos sensores internos identifica una linea, entonces
deberd girar a la izquierda o derecha como corresponda.

Utiliza estos bloques de conduccién (solo se muestra el giro a la derecha):

&% turnsright v at @ RPM B &% moves forward v at @ RPM

Arrancan los motores segin sea necesario y se ejecutard el siguiente bloque de cédigo

inmediatamente. Dado que no sabes la distancia hasta el robot o cudndo aparecerd una curva,
los comandos de conduccién no pueden incluir ningln tiempo o distancia de conduccién (lo
mismo ocurre para girar). Cuando se reitere un ciclo de programa, se comprobardn los nuevos
datos del sensor y se seleccionard la conduccién como corresponda.

Si estds utilizando el mapa suministrado, asegurate de calibrar el sensor como se describe al

color mds brillante (seccién amarilla en la pista).
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Paso 3: Prueba

Ya has aprendido mucho sobre el sensor Quad RGB del mBot2. Ahora vas a crear tu propio
programa informdatico en mBlock utilizando el sensor Quad RGB.

En esta tarea convertirds el mBot2 en un vehiculo turistico. El autobUs turistico hace un
recorrido por los lugares emblemdticos de una ciudad. En la caja del mBot2 hay un mapa con un
recorrido. El autobUs sigue la linea negra del mapa. Ya has programado un simple robot que
sigue una linea en el apartado anterior. Ahora ha llegado el momento de anadir mds mejoras.
Para que el programa sea mds fdcil de entender, puedes "construir" tus

propios bloques de codificacién. Toda la parte de seguimiento de lineas del ’
programa puede anadirse a un simple comando, por ejemplo, My Blocks
"simple_linea". La opcién roja/rosa de "Mis Blogques" del menU de cédigos

permite definir un bloque personalizado y estructurar tu cédigo de una

manera agradable. El ejemplo de programa siguiente utiliza bloques

personalizados.

Ademds de seguir la pista, el autobUs ejecuta una accidén en algunos de los lugares
emblemdticos. Los lugares emblemdticos estdn indicados mediante un drea de color (rojo,
amarillo, verde y azul).

Puedes inventarte las acciones que el autobUs debe realizar. ;Vas a hacer que el autobus
recorra Paris? Entonces podria ser divertido escuchar el himno nacional francés. O las

campanas del Big Ben si el autobUs hace un recorrido por Londres.

Por supuesto, también puedes hacerlo mds sencillo. En el siguiente ejemplo, haz que el autobUs

dé la vuelta en el marcador rojo y ejecute diferentes actividades en otros marcadores de color.,

if Equad rgbsensor 1v probe (1)R2v detected red v ? Z“then

w0 turns left » ° until done

o moves forward v o cm v until done




Utiliza los conocimientos adquiridos en el "Paso 2" de esta leccién. Por supuesto, puedes
experimentar todo lo que quieras por ti mismo con los diferentes ejemplos de programacién que
encontrards en mBlock. ¢ Te has bloqueado? En ese caso, puedes utilizar el siguiente ejemplo de

programacién. Puedes copiarlo y adaptarlo de acuerdo con tus propios deseos y preferencias.

0B when joystick middle pressed v
repeatuntil . 0B button B v pressed?
simple line follow

if Equad rgb sensor 1v probe (2)R1 v detected bluev ? “then

moves forward v at m RPM for o secs

Bquad rgb sensor 1v probe (2)R1 v detected red v ? Jthen
&% turns  left » ° until done

moves forward v o cm v until done

if Equad rgb sensor 1 v probe (2)R1 v detected greenv ? _then

&% turns  left » @ ° until done

wait o seconds

&% turns right » ° until done

wait o seconds

& turns  left » @ ° until done

&% moves forward v o cm v until done

&% stop encoder motor all v

Este programa se inicia si pulsas la tecla B y se detiene presionando A. Realiza un simple
seguimiento de linea usando el cédigo personalizado "Mis Bloques" y luego comprueba si el
sensor R1 detecta el color azul (desplazarse muy lentamente), rojo (dar la vuelta), o verde
(mirar a ambos lados). Una vez realizadas las actividades, para asegurarse de que no se vuelva
a reconocer el color, el robot avanza 4 cm cada vez.

El blogue "simple_line_follow" se define de la siguiente manera:
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define simple line follow

i E quadrgb sensor 1+ L1,R1's status is

moves forward v at @ RPM

&) quad rgb sensor 1+ L1,R1's status is

turns right v at @ RPM

E quadrgbsensor 1+ L1, R1's linev statusis (2)10 v

turns left v at @ RPM

B quad rgb sensor 1+ L1, R1's line v statusis (0)00 v

moves backward v at m RPM

Versién avanzada:

En el paso anterior, se ha explicado la desviacidon de la linea. Este bloque informa sobre la
distancia de desviacion del recorrido del robot (de -100 a +100; O para justo en el centro) y se
puede usar para calcular la direccién del robot. Se trata de un seguimiento de linea
proporcional; cuanto mds se desvie el robot, mds necesitard dirigirse en sentido opuesto. Si el
robot estd fuera de pista en la parte derecha, la desviacién es positiva (los robots deben
conducir hacia la izquierda); en caso de valores negativos, el robot estd fuera de pista en la
parte izquierda (necesita conducir hacia la derecha).

Para implementar esto, necesitas una velocidad bdsica, que es la velocidad necesaria para
avanzar en una pista recta. Para girar hacia la izquierda o hacia la derecha, una de las ruedas

debe girar mds rdpido que la otra; cuanto mayor es la diferencia, mayor es el giro.

Para calcular la direccién, debemos sumar la desviacién a la velocidad bdsica de un motor y
restarla del otro. Para permitir un ajuste mds preciso, se utilizard un factor para agjustar la
intensidad de la desviacién en la direccién, ya que el rango de desviaciéon en si es demasiado

grande para utilizarse directamente para controlar los motores.



Pero, ¢a qué motor se le debe sumar o restar el valor calculado? Una desviacién positiva
significa que el robot estd fuera de pista en el lado derecho y debe girar a la izquierda. Esto
significa que la rueda derecha debe funcionar mds rdpido; anadimos la desviacién escalada a la

rueda derecha vy, por lo tanto, la restamos de la izquierda.

speed + steering * sensor

speed - steering * sensor

Al configurar "Mis bloques", puedes afadir entradas y darles un nombre que signifique algo:

Make a block X

IHER GG speed M steering M sensor

Add an input Add an input Add an input Add a label
number text boolean

ORun without screen refresh

Lo Unico que queda por tener en cuenta es que el bloque de movimiento (mostrado a
continuacién) requiere valores negativos para que el motor derecho avance, y positivos para

que el motor izquierdo avance (ya que estdn montados uno frente al otro).
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&% encoder motor EM1 ) rotates at @ RPM, encoder motor EM2 X) rotates at @ RPM

Para finalizar el cdlculo, los valores del motor derecho deben multiplicarse por -1. Esta es la

definicion del bloque de seguimiento de linea proporcional:

define line follow speed | steering @ sensor

set leftv to o * speed + steering * sensor

set leftv to o * speed - steering * sensor

&% encoder motor EM1 ) rotates at ' left RPM, encoder motor EM2 ¥) rotates at | right RPM

En el circuito principal de un programa, simplemente debes utilizar este bloque con un

comando:

line follow @ m E quad rgb sensor 1 v deviation (-100~100)

Esto solicita al subprograma con una velocidad bdsica de 50 y un factor de direccion de 0,6 y
también envia la desviacién actual de la lectura del sensor. Puedes realizar pruebas con los
valores. Si el robot “oscila” (cambiando rdpidamente de izquierda a derecha, etc.), el factor de
direccién es demasiado alto. Si se desvia incluso en curvas poco pronunciadas, es demasiado
bajo.

Al trabajar en esta tareaq, es Util seguir el siguiente esquema paso a paso. ¢Tienes idea de lo que

quieres hacer? Si es asi, coméntalo primero con tu profesor para ver si es factible.

Explicacién
Paso 1: ;Qué quieres hacer? o :De qué forma deberia moverse el mBot2?
Paso 2: ;Qué necesitas? e ;Qué necesitas ademds del mBot2?
Paso 3: ;Qué bloques de cddigo e ;Qué debes hacer para que el mBot2 cambie de
necesitas para hacer que el direccién en cada esquina?
mBot2 se desplace? e (Qué bloques de cédigo necesitas para realizar
esta accién?




e Describe brevemente cémo funciona tu programa
(pseudocoddigo/lenguaje natural, diagrama de
flujo o Lenguaje Unificado de Modelado (UMLY))

e Sinecesitas mds explicaciones, puedes hablar con
sus companeros de clase, el profesor o investigar
sobre el tema. También tienes ayuda disponible

para cada bloque de cédigos en mBlock

Paso 4: Pruebas e o (Estd lista la primera versién? jPruébala! Durante

implementacién la ronda de pruebas, anota los puntos de mejora

e Trabaja en los puntos de mejora hasta que tu
mBot2 se desplace sin errores sobre la pista

e Lo has conseguido? Graba el resultado final y
preguntale a tu profesor si puedes publicarlo en

las redes sociales con el hashtag #mBot2inclass

4, Conclusion

(5 min)

Paso 4: Conclusion
¢Has conseguido programar el mBot2 como un vehiculo turistico que circula por una pista?
En esta leccion has aprendido sobre el sensor Quad RGB y dénde puedes encontrarlo en la vida
diaria. Sabes cémo programar el sensor Quad RGB del mBot2 para que el robot siga una linea.
También has aprendido a programar el mBot2 para que circule por un recorrido basado en
diferentes colores.
Ha llegado el momento de realizar una breve reflexidon. Piensa por ti mismo y discute con el
grupo:

e ;Qué crees que ha salido bien?

e ;Qué podria mejorarse?

e :Qué partes de la leccién te han resultado fdciles y cudles mads dificiles?

e :Sobre qué te gustaria recibir mds informacién?

e (Quién podria ayudarte con eso?
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Leccion 6:

Conduccion cuidadosa

Tema: STEAM Curso(s): A partir de 5°

Duracion: 45 minutos Dificultad: Principiante

Al final de esta leccién, los estudiantes serdn capaces de:

e Reconocer vy utilizar los bloques de cddigo para el giroscopio y el acelerémetro en el CyberPi
e Construir su propio programa informdtico en mBlock para medir los cambios en la

inclinacién del mBot2 y ajustar sus movimientos como corresponde

Un giroscopio mide los movimientos de inclinacién, mds precisamente la velocidad de los
movimientos de giro/inclinacion. Un acelerémetro mide el cambio de velocidad. Ambos sensores
proporcionan informacién diferente sobre la posicion

en el espacio.

Combinando ambos tipos de datos, se puede calcular
la posicién y el movimiento de vehiculos, robots o
incluso de sondas espaciales. En carreteras con baches,

por ejemplo, los robots pueden conducir mds lento

para evitar vuelcos.
©
Puntos de enfoque

Al final de esta leccién, los estudiantes sabrdn:

e Cobmo funcionan los giroscopios y acelerémetros y como se pueden combinar sus
mediciones.
e Como hacer que un robot reaccione a cambios repentinos y detecte carreteras

accidentadas o con baches




¢Qué necesitas?

e PC u ordenador portdtil (con salida USB) con el software mBlock instalado, la version web
(también para ChromeBook) o una tableta con la aplicacién mBlock instalada

e FElmBot2 con el CyberPi
e Un cable USB-C o un adaptador (dongle) Bluetooth Makeblock

1 el
=] Plan de la leccidén

Esta leccidon consta de cuatro pasos y tiene una duracién de 45 minutos.

Duracion Contenido

1. Calentamiento

. e Giroscopios y acelerémetros en la vida diaria
5 minutos

e (Qué movimientos de inclinaciéon puede detectar el mBot2?

2. Prdctica
e Familiarizarse con los diferentes bloques de programacién del
giroscopio y el acelerémetro.

10 minutos ) B
e Recrear y probar algunos ejemplos de programacién de estos

sensores.
3. Prueba
25 minutos e Escribir tu propio programa para el robot

4. Conclusién
e (Qué has aprendido en esta leccion?
e Hora del espectdculo: muestra lo que has hecho con tu robot en una
' pelicula corta y divertida para poder comentarlo mds adelante
> minutos e Si tu profesor lo permite, comparte el resultado final en las redes
sociales con el hashtag #mBot2inclass
e Reflexion: ;De que estas mds orgulloso/a? ;:Qué te gustaria mejorar

de tu robot?

© education.makeblock.com 73




makeblock

education

:= Actividades

1. Calentamiento
(5 min)

Paso 1: Calentamiento
Este paso consta de dos partes:
1. Giroscopios y acelerémetros en la vida diaria

2. ¢Qué movimientos de inclinaciéon puede detectar el mBot2?

1. Giroscopios y acelerémetros en la vida diaria

¢Coémo identifican su posicién los dispositivos como los smartphones (mantener en posicién
vertical, pantalla hacia arriba/abajo)? ;Cémo determinar si un choque es lo suficientemente
grave como para activar los airbags? Durante siglos, calcular la posiciéon actual sin una
referencia externa precisa ha supuesto un desafio en el mar cuando el cielo estaba cubierto, y
sigue siendo una tarea muy importante para articulos domésticos, robots e incluso sondas
espaciales. Todos usan al menos dos sensores diferentes, giroscopios y acelerémetros. Un
giroscopio funciona con un cristal que estd bajo tensiéon eléctrica. Esto convierte la direccién de
la fuerza de inclinacién en una sefal eléctrica. Los giroscopios miden la velocidad de rotacién
en grados por segundo vy, con la ayuda de las matemdticas, también pueden calcular el dngulo
de rotacidon. Pero este Ultimo no es tan preciso: los giroscopios “se desvian” con el paso del
tiempo. Los acelerémetros informan del cambio de posicién (aumento o disminucion de la
velocidad) y, con respecto a la gravedad de la tierra, informan sobre |la aceleracién
gravitacional (en comparacién con la caida libre). Ambos tipos de sensores pueden medir en
cada eje espacial, informando sobre la velocidad de rotacién o la aceleracién en los ejes X, Yy

Z.

Combinando los datos, tanto del giroscopio como del acelerémetro, se pueden calcular la
direccion y la fuerza de los movimientos (en realidad, este cdlculo no es muy preciso, pero sirve
como una muy buena estimacién). En robética, estos sensores se utilizan para estabilizar
vehiculos en terrenos irregulares (o en vuelo) y ayudarles a mantener su trayectoria
programada. En lo que respecta el mBot2, estos sensores estdn integrados en un pequeno chip
en el CyberPi.

Por lo tanto, denominaremos al sensor combinado como "sensor de movimiento".




2. ¢Qué movimientos de inclinacién puede detectar el mBot2?

Antes de aprender a programar en mBlock5 con el sensor de movimiento, es Util saber qué
movimientos de inclinacién puede medir el mBot2. Puedes mostrar las medidas de los
movimientos de inclinacién en la pantalla del CyberPi. Ya has aprendido a hacer esto en la
Leccién 2.

El mBot2 puede detectar los siguientes movimientos de inclinacion:

Inclinacién hacia atrdés /-\

Inclinacién hacia la
izquierda

Inclinacién hacia
la derecha

Inclinacién hacia delante

Girar en sentido contrario
a las agujas del reloj

Aceleracién (por
Girar en el sentido de las  ejemplo, caida) Sacudida
agujas del reloj

2. Practica

(10 min)

Paso 2: Prdctica
Este paso consta de dos partes:
1. Familiarizarse con los diferentes bloques de cédigo del sensor de movimiento

2. Recreary probar algunos ejemplos de programacion del sensor de movimiento

1. Familiarizarse con los diferentes bloques de cédigo del sensor de movimiento

En mBlock hay varios bloques de cédigo para el sensor de movimiento que

CH

puedes utilizar en tus propios programas. Estos bloques de cédigo se
Motion

Sensing

pueden encontrar en la categoria "Deteccidon de movimiento” del campo

de blogue en mBlock. Estos bloques de cédigo son de color naranja.
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El siguiente cuadro proporciona una explicacién detallada de los bloques de cédigo junto con

ejemplos de cédigos de programa para probarlos.

Bloque de cédigos:

BB shaking strength

Este bloque de cédigo informa la fuerza con la que tiembla el mBot2. Con un valor de “0", el
mBot2 no tiembla en absoluto. Con un valor de "100" se detecta un movimiento de temblor
muy fuerte. En el siguiente ejemplo de programacion, se muestra en la pantalla la fuerza del

temblor del mBot2. Si el mBot2 para de temblar, la pantalla se pone en blanco.

B when CyberPi starts up

0B show | BB shaking strength  at center of screen ¥ by middle v pixel

Bloque de cédigos:

Este bloque de cédigo se utiliza para registrar la velocidad de ondulacién. La velocidad de
ondulacién se mide en una escala de O a 100. Estas unidades no representan la velocidad en
m/s o en grados/s. Son solo una simple referencia.

En el siguiente ejemplo de programacién, se muestra en la pantalla la velocidad de

ondulacion del mBot2. Si el mBot2 para de ondular, la pantalla se pone en blanco.

0B when CyberPi starts up

0B show | @B waving speed  at center of screen v by middle v pixel




Bloque de cédigos:

TR tilted forward v angle (°)

Cada inclinacion hace un movimiento en un cierto dngulo en una cierta direccién. Al
especificar un dngulo, los ejes X, Y y Z se utilizan para referirse a la direccién. Ademds de
estos términos matemdticos, también se les conoce como balanceo, cabeceo y bandazo.
Estos términos provienen de la navegacién de aviones. “Balanceo” es el eje de adelante hacia
atrds, "cabeceo” hace referencia a los giros arriba/abajo (eje de izquierda a derecha) y el
"bandazo” es el eje de arriba hacia abajo responsable de los giros izquierda/derecha.

Observa la siguiente imagen.
Angulo de
guinada
Z

Positivo

Negativo \_/ X
Lt

Angulo de
cabeceo
Positivo

Los dngulos estdn representados
en grados:
® Angulo de balanceo: de -180° a +180°

® Angulo de bandazo: de -180° a +180°
® Angulo de cabeceo: de -90° a +90°

Positivo

. Negativo

Angulo de
balanceo

En el siguiente programa, el dngulo de cabeceo se mostrard en la linea superior y si se
detecta un movimiento de inclinacién hacia adelante o hacia atrds, las palabras "adelante”

o "atrds" aparecen en la Ultima linea. ;Puedes identificar el umbral de deteccién?
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when clicked
forever

0B showlabel 1 v [ OB tilted backward(pitch) ¥ angle(*) at centerofscreen ¥ by middle v pixel

if OB tilted forward v ? _then

0B show label 1 v (GOLNNYY at center of screen ¥ by middle v pixel
else
i OB tilted backward * ? _then

O H show label 1 v @ISR at center of screen v by middle v pixel

B show label 1w . at center of screen ¥ by middle v pixel

Intenta experimentar con las diferentes configuraciones del menU desplegable. Has
analizado el movimiento de inclinacién en el cabeceo/eje X. Si cambias a inclinacién

izquierda/derecha, recuerda cambiar también los blogues Boolean informados:

when clicked
forever
0B showlabel 1+ (@B tilted right(roll) ¥ angle(®) at center ofscreen ¥ by middle v pixel

i BB tiltedrightv ? _then

0B showlabel 1 v @@GUellP at center of screen ¥ by middle v pixel

I8 show label 1 v . at center of screen ¥ by middle v pixel




Bloque de cédigos:

I B motion sensor x v acceleration(m/s2)

Hasta ahora, hemos analizado los movimientos de inclinacién, pero los sensores de
movimiento incorporan otro sensor, el acelerémetro. Mide los cambios en la velocidad del
mBot2 a lo largo del tiempo. Dichos cambios pueden apreciarse por ejemplo en un aumento
lento de la velocidad de conduccién, asi como una parada repentina o incluso un impacto
lateral de otro vehiculo. Dado que estas medidas se basan en los ejes X, Y y Z del robot,
puedes detectar un choque si buscas un cambio rdpido en la aceleraciéon. El acelerémetro
indica la aceleracion en m/s?

En el siguiente ejemplo de programacién, se muestra en la pantalla la aceleracién del mBot2
en el eje Z. Mueve el mBot2 con la mano y comprueba la pantalla. ;Qué lecturas muestra si el
robot “choca” contra tu mano o un libro? ;:Puedes cambiar el programa y simular un impacto

lateral?

when clicked

forever

BB print | @B motion sensor z v acceleration(m/s?) and move to a newline

Bloque de cédigos:

BB angle speed around x v axis(°/s)

Este bloque de cédigo muestra la velocidad a la que gira el mBot2 en torno a un eje
determinado. A esto también se le llama velocidad angular. La velocidad angular se muestra
en grados por segundo (°/s).

En el siguiente ejemplo de programacién, se muestra en la pantalla la velocidad angular del

mBot2 en torno al eje X.

when space v key pressed

BB show | B angle speed around x v  axis(/s) at centerofscreen v by middle v pixel
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Bloque de cédigos:

BB rotated angle around x v axis (°)

Este bloque de cédigo muestra el dngulo al que gira el mBot2 en torno a un eje determinado.
El dngulo se muestra en grados (°) y se mide relativamente. La posicién inicial se establece
cuando se enciende el mBot2. Estos datos se calculan a partir de la velocidad de rotacién
que informa el giroscopio. Puede desplazarse con el tiempo y no es tan estable. Intenta
inclinar el mBot2 hacia los lados con el siguiente programa y verifica los valores. ¢;Vuelven a
su estado inicial?

En el siguiente ejemplo de programacién, se muestra en la pantalla el dngulo al que gira el

mBot2 en torno al eje Y.

BB print | @B rotated angle around y ¥ axis (°) and move to a newline

Hay dos aspectos importantes: este bloque hard el seguimiento de los movimientos de
rotacion superiores a una revoluciéon. Utiliza este bloque para contar cudntas veces ha
girado el robot. Mirando el eje Z, una rotacién en el sentido de las agujas del reloj aumentard

los valores informados por este bloque,

I H rotate clockwise v angle (°)

mientras que el dngulo de rotacién en torno al eje Z disminuye:

OB rotated angle around z v axis (°)

Después de 3 rotaciones de 360°, el Ultimo bloque informard “-1080°", pero el bloque
anterior solo mostrard “0" (de regreso a la posicién inicial, ignorando multiples rotaciones).
Siluego se gira en sentido contrario a las agujas del reloj 4 veces (una vez mds
anteriormente), el dngulo de "rotate clockwise"” (girar_en_el_sentido_de_las_agujas_del_reloj)
vuelve a estar en 0°, mientras que el "rotated angle around z axis”
(dngulo_de_rotacién_en_torno_al_eje_Z) muestra ahora 360° (todas las figuras sin giro del

giroscopio).




Si solo necesitas tener en cuenta pequefios movimientos de rotacién para los ejes X e VY, los
bloques de "dngulo inclinado (__ )" tratados anteriormente proporcionan una medicidn mds

rigurosa.

Hay una excepcion: las rotaciones en torno al eje Z/bandazo solo se pueden medir con la
ayuda del giroscopio. Si quieres medir los grados, y el mBot2 estd girando hacia la

izquierda/derecha, tienes que trabajar con estos datos.

Bloque de cédigos:

IH reset rotated angle around all v axis

Si quieres determinar el dngulo que forma el mBot2, es mds fdacil medir el cambio desde el
valor O. Este bloque de cédigo restablece el valor medido de un dngulo al valor inicial O,
definiendo una nueva posicidn inicial para futuros giros.

En el siguiente ejemplo de programacién, se muestra en la pantalla el dngulo al que gira el
mBot2 en torno al eje Z. Si el dngulo es superior a 720°, el valor medido del dngulo se

establece en O y se vuelve a medir.

when space v key pressed

0B show | OB rotated angle around x ¥ axis(®) at centerofscreenv by middle v pixel

if 0B rotated angle around x v axis(°) > then

OB reset rotated angle around all v axis

Recuerda, hay dos bloques para medir la rotacién: uno solo tiene en cuenta las rotaciones
completas, el otro realiza el conteo. Este bloque de reinicio establece todos los bloques
"rotated angle around _ axis” (rotacién_alrededor_del_eje) (o los seleccionados) a cero. No
tiene ningun efecto en el bloque "girar en sentido de las agujas del reloj"/"girar en sentido

contrario a las agujas del reloj". Este tiene su propio bloque de reinicio:

OB reset yaw angle
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Cualquier reinicio a cero se aplica Unicamente a las rotaciones informadas por el sensor
giroscépico solo. El dngulo inclinado siempre informa desde un plano perfectamente
nivelado perpendicular al centro de la tierra y no se puede establecer en cero cuando uno

quiere.

2. Recrear y probar algunos ejemplos de programacién del sensor de movimiento

En el cuadro anterior cada bloque de cédigo del sensor de movimiento va acompanado de un
ejemplo de programacién. Recrea estos ejemplos de programacién en mBlock y pruébalos.

El sensor de movimiento del CyberPi registra los movimientos de inclinacién del mBot2 cuando
prueba los ejemplos de programacion anteriores; por lo tanto, solo necesitas el CyberPi. Si te
resulta mds prdctico, retira el CyberPi del mBot2 y realiza los movimientos de inclinacién con el
CyberPi tU mismo durante la prueba. Puedes probar los ejemplos de programacién en modo
Tiempo Real. La bateria estd en la placa del mBot2, por lo que, para ejecutar los programas,

deberds conectar el CyberPi al ordenador utilizando el cable USB-C.

Paso 3: Prueba

Ya has aprendido mucho sobre el sensor de movimiento del mBot2. Ahora vas a crear tu propio
programa informdtico en mBlock utilizando este sensor.

En esta tarea vas a crear una pista llena de baches para el mBot2. Puedes construir esta pista
a partir de, por ejemplo, piedras (pequefias) o plastilina sobre cartén. La idea es que el mBot2
se desplace por la pista. Si el mBot2 tiembla (con fuerza), debe desplazarse mds lentamente.
También puedes colocar un objeto en el mBot2 que no debe caerse mientras conduces.

Es una tarea complicada, ¢no? Afortunadamente, jno tienes que inventarlo todo por ti mismo!
A continuacién encontrards un ejemplo de programacién que puedes ampliar. En este ejemplo
de programacion, el mBot2 disminuird la velocidad si realiza movimientos de inclinacién

demasiado grandes.



when space v key pressed
UH reset rotated angle around all v axis
repeatuntil . OB button B v pressed?
if OB tilted right(roll) * angle (*) > m or OB tilted right(roll) * angle (°) < (@Y then

&% moves forward v+ at @ RPM
else

&% moves forward v+ at @ RPM

2% stop encoder motor all »

Utiliza los conocimientos adquiridos en el "Paso 2" de esta leccién. Por supuesto, puedes
experimentar todo lo que quieras por ti mismo con los diferentes ejemplos de programacién
que encontrards en mBlock.

Al analizar esta tareaq, es Util seguir el siguiente esquema paso a paso.

Explicacién

Paso 1: ;Qué quieres hacer? e (Qué camino quieres que siga el mBot2?
e Cudndo tiene que disminuir la velocidad el mBot2?
e ;Quieres que los sensores del mBot2 muestren

también los datos en la pantalla?

Paso 2: ;Qué necesitas? e (Qué necesitas ademds del mBot2?

Paso 3: ;Qué bloques de cddigo e (Qué vas a hacer para que el mBot2 se desplace?
necesitas para hacer que el e ;Qué bloques de cédigo usards?

mBot2 se desplace? e Describe brevemente cémo funciona tu programa

(pseudocodigo/lenguaje natural, diagrama de flujo o
Lenguaje Unificado de Modelado (UML))

e Sinecesitas mds explicaciones, puedes hablar con
sus comparferos de clase, el profesor o investigar
sobre el tema. También tienes ayuda disponible para

cada blogque de cédigos en mBlock
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Paso 4: ;Cémo quieres mostrar e Cbbmo quieres mostrar los datos en la pantalla?
los datos de los sensores en la e Qué bloques de cédigo usards?
pantalla? e Describe brevemente cémo funciona tu programa

(pseudocodigo/lenguaje natural, diagrama de flujo o
Lenguaje Unificado de Modelado (UML))

e Sinecesitas mds explicaciones, puedes hablar con
sus comparferos de clase, el profesor o investigar
sobre el tema. También tienes ayuda disponible para

cada blogue de cdédigos en mBlock

Paso 5: Pruebas e o (Estd lista la primera versién? jPruébala! Durante la

implementacioén ronda de pruebas, anota las dreas de mejora

e Trabaja en los puntos de mejora hasta que tu mBot2
haga exactamente lo que tenias en mente

e (Lo has conseguido? Graba el resultado final y
preguntale a tu profesor si puedes publicarlo en las

redes sociales con el hashtag #mBot2inclass

4. Conclusioén

(5 min)

Paso 4: Conclusion

¢Cbémo ha ido esta tarea? ;:Has conseguido mantener el objeto en el mBot2 mientras
conducias?

En esta leccién, has aprendido sobre sensores para medir el movimiento en torno a los ejes y la
aceleracién; el giroscopio y el acelerébmetro. Estdn integrados en un Unico componente
pequeno colocado en el CyberPi. Estos sensores combinados se utilizan para determinar la
posicién de un robot en el espacio 3D. Se denominan Unidades de Medida Inercial (IMU por sus
siglas en inglés). Has aprendido dénde puedes encontrarlos en la vida diaria. Sabes qué
movimientos de inclinacién y cambios de movimiento puede medir el mBot2 y cdmo puedes
utilizar diferentes bloques de cédigo para aprovechar estas medidas en tus programas con el
mBot2.

Ha llegado el momento de realizar una breve reflexiéon. Piensa por ti mismo y discute con el

grupo:



e ;Qué crees que ha salido bien?

e Qué podria mejorarse?

e Qué partes de la leccién te han resultado fdciles y cudles mads dificiles?
e Sobre qué te gustaria recibir mds informacién?

e (Quién podria ayudarte con eso?
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Leccion 7:

Un juego en red

Tema: STEAM Curso(s): A partir de 5°

Duracion: 45 minutos Dificultad: Principiante

Al final de esta leccién, los estudiantes serdn capaces de:

e Hacer que varios mBot2 se comuniquen entre si de forma inaldmbrica sin un punto de
acceso WIFI
e Escribir su propio programa informdtico en mBlock para controlar multiples mBot2

e Aplicar una seleccién aleatoria en un programa informdatico

LAN es la abreviatura de Red de Area Local (Local Area Newwork en inglés). El mBot2, con su
madédulo WIFI incorporado, establece automdticamente una conexién de red en cuanto hay varios
mBot2 o CyberPi en la misma habitaciéon dentro de un radio de 30 metros. A través de esta

conexion de red, el mBot2 y el CyberPi pueden comunicarse entre si y ejecutar comandos.
©
Puntos de enfoque

Al final de esta leccidn, los estudiantes sabrdn:

e Qué esuna conexidén LAN
e Como configurar esta conexién y dénde aplicarla

e Coémo funciona la seleccion aleatoria en programacién




¢Qué necesitas?

e PC u ordenador portdtil (con salida USB) con el software mBlock instalado, la version web
(también para ChromeBook) o una tableta con la aplicacién mBlock instalada

e ElmBot2 con el CyberPi (varios mBot2 y/o CyberPi si es posible, para el paso de Prueba)

e Un cable USB-C o un adaptador (dongle) Bluetooth Makeblock

e Tarjetas de colores (se sugiere el azul)

= Plan de la leccién

Esta leccién consta de cuatro pasos y tiene una duracién de 45 minutos.

Duracion Contenido

1. Calentamiento

. e Una conexion LAN en la vida diaria
5 minutos

e Cdémo configurar una conexién LAN con el mBot2 y el CyberPi

2. Prdctica
e Familiarizarse con los diferentes bloques de cédigo para configurar
una conexién LAN

10 minutos _ _
e Recreary probar programando ejemplos de la conexiéon LAN

Seccién 3 - Prueba
25 minutos e Crear tu propio juego

4. Conclusién
e Hora del espectdculo: muestra lo que has hecho con tu robot en una
pelicula corta y divertida para poder comentarlo mds adelante
i e Si tu profesor lo permite, comparte el resultado final en las redes
5 minutos ] )
sociales con el hashtag #mBot2inclass
e Reflexion: ;:De que estas mds orgulloso/a? :Qué te gustaria mejorar

de tu robot?
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:= Actividades

1. Calentamiento
(5 min)

Paso 1: Calentamiento
Este paso consta de dos partes:
1. Una conexiéon LAN en la vida diaria

2. Cémo configurar una conexién LAN con el mBot2 y el CyberPi

1. Una conexién LAN en la vida diaria

LAN significa Red de Area Local y describe una red de ordenadores y periféricos con una cierta
extensiéon espacial, generalmente dentro de un edificio. La red permite que los ordenadores
intercambien datos entre si dentro de esta red y (sin que sea obligatorio) con otras redes como
Internet. Por lo tanto, necesitan algun tipo de conexién (por cable o inaldmbrica/WIFI por
ondas de radio) y un "lenguaje” comun (llamado protocolo). Normalmente, los ordenadores
individuales se conectan a un dispositivo de administracién que conmuta y enruta el trdfico de
datos ("router"). En una red WIFI, este es un punto de acceso dedicado o el router de Internet
ofrece un punto de acceso integrado.

¢Puedes mencionar algunos ejemplos en los que se utiliza una red LAN? En esta leccién, el
mBot2 y el CyberPi son los diferentes dispositivos que se comunican entre si a través de una

conexién LAN.

2. Como configurar una conexiéon LAN con el mBot2 y el CyberPi

Para configurar una conexién LAN entre el mBot2 y el CyberPi no necesitas mucho. El mBot2 y
el CyberPi (o los mBot2 entre ellos) podrdn comunicarse automdticamente entre si de forma
inaldmbrica. No es necesario conectarse a un punto de acceso Wi-Fi o router.

JY si se utiliza un router? En este caso, todos los mBot2 y CyberPi tienen que estar en el mismo

canal del router. Esto debe establecerse en la configuracién del router.




2. Practica

(10 min)

Paso 2: Prdctica
Este paso consta de dos partes:
1. Familiarizarse con los diferentes bloques de cédigo para la comunicaciéon LAN

2. Recreary probar algunos ejemplos de programacién de la conexién LAN

1. Familiarizarse con los diferentes bloques de cédigo para la comunicacion LAN
En mBlock, hay varios bloques de cédigo que puedes utilizar para
configurar una conexiéon LAN. Encontrards estos bloques de cédigo en EE

la categoria “"LAN" del drea de bloques en mBlock. Estos bloques de

cddigo son verdes. LAN

El siguiente cuadro muestra un ejemplo de estos bloques de cédigo

para configurar una conexién LAN.

Bloque de cédigos:
B broadcast message on LAN

Este bloque de cédigo te permite enviar un mensaje a todos los demds mBot2 y CyberPi de la

misma red. Puedes nombrar el mensaje (como un tema).

Bloque de cédigos:

B when receiving QESEEEY boadcast on LAN

En lugar de buscar constantemente una transmisién recibida, hay un bloque de eventos. El
cddigo vinculado a este blogue solo se ejecuta una vez si se recibe un mensaje con el tema
especificado.

En el siguiente ejemplo de programacién, hay dos mBot2 y/o CyberPi que se comunican entre
si a través de una conexién LAN utilizando estos dos bloques de cédigo. El primer programa
es la "unidad de transmisién", destinado al primer mBot2 o CyberPi. El segundo programa es
el cédigo del receptor para el segundo mBot2 o CyberPi. Puedes cargar ambas partes del
cédigo en CyberPi/mBot2 ya que el cdédigo que se encuentra debajo se asegurard de que la

unidad emisora no reciba su propio mensaje.
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0B when button A v pressed

B broadcast message on LAN

BB when receiving @Ity boadcast on LAN
&% turns  left v ° until done

OB play hi v until done

Después de cargar los cédigos de programacion, debes reiniciar el mBot2 y/o CyberPi.
Ahora, cuando pulses el botén A del primer mBot2 o CyberPi, el segundo mBot2 o CyberPi
recibird el mensaje enviado (por ejemplo, “"bienvenido”). ;Qué ocurre si pulsas B en el segundo

CyberPi o mBot2? ;:Qué tendrias que cambiar para devolver diferentes mensajes?

Bloque de cédigos:
BB broadcast message with value o on LAN

Este bloque de cédigo te permite enviar un mensaje (con un tema determinado como antes)

y un valor especifico (nUmero o texto) a todos los demds mBot2 y CyberPi de la red.

Bloque de cédigos:
Para el cédigo de recepcién, puede usar el mismo bloque de eventos y especificar el tema al
que debe reaccionar exactamente como en el ejemplo anterior. Para hacer uso del valor

(texto o nUmero), hay un bloque de envio de informacién dedicado:

E B LAN broadcast value received

En el siguiente ejemplo de programacion, hay dos mBot2 y/o CyberPi que se comunican entre
si a través de una conexién LAN utilizando estos dos bloques de cédigo. El primer programa
es la "unidad de transmisién", destinado al primer mBot2 o CyberPi. El segundo programa es
el cddigo del receptor para el segundo mBot2 o CyberPi. Puedes cargar ambas partes del
cédigo en CyberPi/mBot2 ya que el cdédigo que se encuentra debajo se asegurard de que la

unidad emisora no reciba su propio mensaje.




BB when joystick middle pressed v

broadcast message with value o on LAN

B when receiving (l:ls19 boadcast on LAN

0B show label 1 » LAN broadcast value received at center of screen ¥ by middle v pixel

Después de cargar los cédigos de programacion, debes reiniciar el mBot2 y/o CyberPi. Si

mueves ahora la palanca de mando del primer mBot2 o CyberPi, el segundo mBot2 o CyberPi

recibird el mensaje enviado (valor 1).

2. Recrear y probar algunos ejemplos de programacion de la conexién LAN
En el cuadro anterior, cada bloque de cddigo del LAN va acompafiado de un ejemplo de
programaciéon. Recrea estos ejemplos de programacion en mBlock y pruébalos. Elabora tus

propias ampliaciones de un ejemplo de programacion.

Paso 3: Prueba

Ya has aprendido mucho sobre la conexién LAN del mBot2. Ahora vas a crear tu propio
programa informdatico en mBlock utilizando la comunicacién LAN.,

En esta tarea vas a programar un juego por ti mismo. Se llama "Buscando... el color azul” En
este juego, un grupo de mBot2 busca el color azul en el suelo. Si uno de los mBot2 encuentra el
color, informard a los demds a través de un mensaje LAN y ganard el juego.

iSuena complicado! Afortunadamente, no tienes que programarlo todo por ti mismo. A
continuacién encontrards un ejemplo de programacién. Se debe cargar el mismo programa en

todos los mBot2 para que todos sigan las mismas instrucciones.
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0B when button A v pressed

Equad rgbsensor 1v probe (2)R1 v detected bluev ? _or Equad rgbsensor 1+v probe (3)L1v detected bluev ? Jthen

B broadcast message m on LAN
&2 stop encoder motor all »
CE LED all v displays (_ )
OB play yeah v until done

stop all v

hi E ultrasonic2 1 v distance to an object (cm) | < G then

&% moves backward v at @ RPM for e secs
else

random_moves

B when receiving @ boadcast on LAN
&% stop encoder motor all »

EH LED all v displays

I H play sad v until done

stop all »

Para hacer que el mBot2 se desplazca de forma aleatoria, puedes utilizar el siguiente bloque de

Este bloque de cédigo se utiliza para seleccionar aleatoriamente un valor dentro de un cierto

cédigo:

rango. Se puede asignar una instruccion particular a cada valor del rango. De esta forma, el
mBot2 puede elegir de forma no lineal entre una serie de instrucciones. Para que tu programa
sea mds fdcil de entender, puedes separar los bloques de esta instruccion y colocarlos debajo de

un blogue personalizado, que luego puedes utilizar en tu programa principal:



define random moves

set turn v to pick random o to o

moves forward v at @ RPM for o secs

turns left » ° until done

moves forward » at @ RPM for o secs

turns right ° until done

¢Solo tienes un mBot2? En ese caso, puedes simular la comunicacién entre dos dispositivos
incluyendo un objeto en el escenario de mBlock. El escenario es el drea en la esquina superior
izquierda de la pantalla de mBlock.

Tienes que afadir una nueva extension a los bloques de cédigo para el objeto y el mBot2,
llamada "Transmisién en modo de carga". Te permite enviar y recibir mensajes entre el objeto y
el robot mientras el robot estd en modo Carga, similares a los mensajes enviados a través de la

comunicacién LAN.

Extensidon Afadir

Para el objeto Haz clic en "Objetos”

Haz clic en “Extensiones”

e Haz clic en "Extensiones de

r ‘Ur Objeto"
e Busca la extensién denominada
"Transmisién en modo de

Upload Mode Broadcast

" ~ 7
By mBlock official [J Q Corgo yonodelo

By adding this extension, you
enable a device to interact
with a sprite in the Upload
Mode.

+ Add
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Para el mBot2 e Haz clic en "Dispositivos”

e Haz clic en "Extensiones”

e Haz clic en "Extensiones de
dispositivo”

e Busca la extensién denominada
"Transmisién en modo de
Carga" y anddela (puede que
no esté en la primera pdgina de

la Libreria de Extensiones)

En este ejemplo de programacioén, cuando el mBot2 ha encontrado el color, enviard un mensaje

al objeto panda en el escenario de mBlock, y el panda dird que el mBot ha encontrado el color.

OB when button A v pressed

Equad rgbsensor 1v probe (2)R1 v detected bluev ? _or Equad rgbsensor 1+v probe (3)L1 v detected bluev ? Jthen

o“ send upload mode message @
&b stop encoder motor all »
OB LED all v displays ) for o secs

stop all v

if (&) ultrasonic2 1 v distance to an object (cm) | < G then

& moves backward v at @ RPM for e secs
else

random moves

o"\ when receiving upload mode message @

W mBot2 found the color!

play sound yes * until done

Puedes copiar los ejemplos de programacién anteriores, pero también puedes inventarte
nuevos. Para ello es Util utilizar paso a paso el siguiente esquema. ¢Tienes idea de lo que quieres

hacer? Si es asi, coméntalo primero con tu profesor para ver si es factible.



Explicacién

Paso 1: ;Qué quieres hacer? e (Qué quieres programar?

Paso 2: ;Qué necesitas? e :Qué material necesitas para realizar esta
accién?

Paso 3: ;Qué bloques de cédigo e Qué vas a hacer para que el mBot2 se desplace y

necesitas? se comunique?

e Qué bloques de cédigo usards?
e Describe brevemente cémo funciona tu programa
(pseudocodigo/lenguaje natural, diagrama de

flujo o Lenguadje Unificado de Modelado (UML))

e Sinecesitas mds explicaciones, puedes hablar con
sus comparferos de clase, el profesor o investigar
sobre el tema. También tienes ayuda disponible

para cada bloque de cédigos en mBlock.

Paso 4: Pruebas e o (Estd lista la primera versiéon? jPruébala! Durante
implementacién la ronda de pruebas, anota los puntos de mejora
e Trabaja en los puntos de mejora hasta que el
mBot2 haga exactamente lo que tenias en mente
e (Lo has conseguido? Graba el resultado final y
preguntale a tu profesor si puedes publicarlo en

las redes sociales con el hashtag #mbot2inclass

4. Conclusion

(5 min)

Paso 4: Conclusion

¢Has conseguido programar el juego?

En esta leccién has aprendido qué es una conexiéon LAN y dénde puedes encontrarla en la vida
diaria. Sabes cémo configurar una conexién LAN entre diferentes dispositivos. También has
aprendido a crear tu propia red LAN utilizando el mBot2 y el CyberPi. Ademds, sabes cémo

afadir una seleccién aleatoria a un programa informdatico.
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Ha llegado el momento de realizar una breve reflexiéon. Piensa por ti mismo y discute con el
grupo:

e :Qué crees que ha salido bien?

e (Qué podria mejorarse?

e (Qué partes de la leccién te han resultado fdciles y cudles mds dificiles?

e :Sobre qué te gustaria recibir mds informacién?

e ;Quién podria ayudarte con eso?




Leccion 8:

El mBot2 a tu servicio

Tema: STEAM Curso(s): A partir de 5°

Duracién: 45 minutos Dificultad: Intermedia

Al final de esta leccién, los estudiantes serdn capaces de:
e Hacer que el mBot?2 lleve a cabo tareas utilizando el reconocimiento de voz y la conexién
WIFI
e Combinar el reconocimiento de voz con variables para didlogos
e Enviar mensajes a través de la mensajeria en la nube

e Utilizar declaraciones Boolean con datos del sensor

El reconocimiento de voz es la tecnologia que convierte la palabra hablada (pero también
oraciones completas) en texto. Reconocer incluso una sola palabra simplemente por la variacién
en la frecuencia es una tarea bastante computacional. Y para ser prdctico, el reconocimiento de
voz debe funcionar independientemente de una voz en cuestién: una voz alta o baja, hablar lento
o rdpido... no deberia conllevar ninguna diferencia. El reconocimiento de voz es parte de la
interaccién del usuario en la electrénica de consumo (como smartphones, televisores, hogares
inteligentes), pero también para los sistemas de asistencia. En esta actividad, programards un
breve didlogo con el mBot2 actuando como un robot de servicio. También puedes ampliar esta

tarea mds adelante para simular un didlogo de usuario para otras tareas.
©
Puntos de enfoque

Al final de esta leccién, los estudiantes sabrdn:
e Qué es el reconocimiento de voz y cémo aplicarlo
e Como realizar una conexidn de Internet utilizando WIFI
e Cobmo utilizar el reconocimiento de voz y desarrollar un didlogo con el usuario

e Enviar mensajes a ordenadores remotos través de la mensajeria en la nube
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e Utilizar variables para describir un escenario en un proceso (como realizar un pedido,

interaccién de usuario)

¢Qué necesitas?

e PC u ordenador portdtil (con salida USB) con el software mBlock instalado, la version web
(también para ChromeBook) o una tableta con la aplicacién mBlock instalada

e ElmBot2 con el CyberPi

e Un cable USB-C o un adaptador (dongle) Bluetooth Makeblock

=1
= Plan de la leccién

Esta leccidn consta de cuatro pasos y tiene una duracién de 45 minutos.

Duracién Contenido
1. Calentamiento
. e Elreconocimiento de voz en la vida diaria
5 minutos
e Conocer el reconocimiento de voz con el mBot2
2. Prdactica
e Configurar una conexién WIFI
10 minutos e Programar y aplicar el reconocimiento de voz
e Mensajeria en la nube
3. Prueba
25 minutos e Programar el mBot2 para que se convierta en un camarero robot
4. Conclusion
e Hora del espectdculo: muestra lo que has hecho con tu robot en una
pelicula corta y divertida para poder comentarlo mds adelante
5 minutos e Si tu profesor lo permite, comparte el resultado final en las redes
sociales con el hashtag #mBot2inclass
e Reflexion: ;De que estas mds orgulloso/a? ;:Qué te gustaria mejorar
de tu robot?




:= Actividades

1. Calentamiento

(5 min)

Paso 1: Calentamiento
Este paso consta de dos partes:
1. El reconocimiento de voz en la vida diaria

2. Conocer el reconocimiento de voz con el mBot2

1. El reconocimiento de voz en la vida diaria

El reconocimiento de voz es la tecnologia que puede identificar palabras y oraciones en el
sonido de la voz humana y las traduce a texto. Esta es una tarea muy computacional, ya que
todos los algoritmos tienen que detectar un cambio de frecuencia a lo largo del tiempo. Pero
incluso esto difiere de una persona a otra. Piensa en que existen voces bajas, altas, que hablan
rdpido o en los dialectos. Incluso el estado de dnimo puede cambiar el "tono" de una misma
oracién. La investigacién de décadas en informdtica y lingUistica permite que estas tareas
complejas se incorporen cada vez mds en la vida diaria.

Algunos sistemas de reconocimiento requieren una forma de "entrenamiento”, donde el usuario
lee textos especificos conocidos por el algoritmo de deteccion, adaptando un modelo
informdtico al tono de voz individual. Otros solo identifican palabras muy especificas; se utilizan
principalmente en los sistemas de didlogo de usuario. Algunos sistemas pueden reconocer y
traducir textos independientemente del contexto.

El CyberPiy el mBot2 pueden utilizar el reconocimiento de voz sin necesidad de una codificacién
compleja. Sin embargo, dado que el resultado es "solo" texto, el programa tiene que analizarlo
y procesarlo mds.

El reconocimiento de voz se utiliza en productos de consumo electrénicos como televisores,
smartphones u hogares inteligentes para ofrecer mayor comodidad al usuario: solicitar una
conexioén, anotar una cita en el calendario o cambiar la temperatura y la luz de la habitacion con
solo decirlo.

Ademds de la comodidad, el reconocimiento de voz puede ser de gran ayuda para las personas
discapacitadas o proporcionar seguridad adicional. Por ejemplo, un conductor en un coche
puede aprobar, utilizando solo la voz, un cambio de navegacién debido a los inminentes atascos
de trdfico, en lugar de utilizar botones o una interfaz mediante una pantalla.

En esta actividad, utilizards algunas de las funciones del reconocimiento de voz.
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2. Conocer el reconocimiento de voz con el mBot2

El mBot2 ofrece un reconocimiento de voz basado en la codificaciéon de bloques: es tan sencillo
como iniciar el reconocimiento durante un cierto tiempo (2, 3 o 5 segundos) utilizando un solo
blogue y recuperar el texto reconocido como una cadena por otro bloque. Los bloques de
codificacién se explicardn a continuacion.

Este reconocimiento de voz puede comprender muchos idiomas diferentes y no se limita a un
pequeno conjunto de palabras predefinidas. Por lo tanto, es una tarea muy computacional. Es
tan exigente que el mBot2 o el CyberPi no pueden gestionarlo por si mismos... necesitan
solicitar ayuda a través de Internet. Por eso, en primer lugar, se debe establecer una conexién a
Internet y también es necesario crear una cuenta de usuario. La configuracién de una cuenta de
usuario genera una "clave" para iniciar la sesién en los servicios utilizados (para obtener mds
informacién sobre el uso de datos y la privacidad, consulta a continuacién).

Tal'y como lo hiciste en la actividad 3, el reconocimiento de voz graba el audio, y a continuacién
envia esta grabacién a una red muy potente de ordenadores para poder procesarla. Ellos se
encargan de la traduccién a texto y de envidrselo de vuelta al CyberPi/mBot2. La red de
ordenadores generalmente se conoce como "la nube". No es un ordenador especifico, sino mds
bien un gran grupo compuesto de ordenadores, cambiando las tareas computacionales entre
ellos.

También puedes utilizar Internet para transmitir datos entre multiples CyberPi en diferentes
redes y ubicaciones (como en la escuela y en casa). Este servicio digital también se procesa en

la nube.

Utilizacién de los datos y nota de privacidad:

El reconocimiento de voz requiere una conexién a Internet para transferir el audio grabado y
enviar el texto transcrito. El audio grabado se procesa en servidores en Europa, la nube de
Microsoft Azure, pero no se almacenard de forma permanente. Para utilizar los servicios, se
necesita una "clave", que se generard automdticamente al crear una cuenta de usuario en
Makeblock.com. Los bloques de codificacién utilizardn esta clave internamente. No es necesario
introducir esta clave manualmente en ningun lugar.

Aparte de una direccién de correo electrénico y una contrasefia elegida personalmente, no es
obligatorio especificar ninguna otra informacién personal (como nombres, imdgenes, género...).
La conexion a Internet requiere un acceso WIFI a través de SSID (el nombre de la red
inaldmbrica) y una contrasefia. Los inicios de sesidon basados en certificados no son

compatibles. EI SSID y la contrasefia se almacenan con el programa en texto sin formato, por lo



que usar un punto de acceso temporal podria ser una buena idea. Idealmente, puedes utilizar un

smartphone con una tarifa plana de datos.

2. Practica

(10 min)

Paso 2: Practica:
En este paso, te familiarizards con los diferentes bloques de cédigo de las funciones Al e loT.
Este paso consta de tres partes:

4. Configurar una conexion WIFI

5. Programar y aplicar el reconocimiento de voz

6. Mensajeria y comunicacién en LAN y en la nube

1. Configurar una conexiéon WIFI

Abre mBlock y conecta el CyberPi en la pestafia 'Dispositivos'. Cambia al

modo Carga. Una vez conectado, busca la categoria de bloque Al D
(Inteligencia Artificial) en los bloques de cédigo y haz clic en ella. Ahora
verds las funciones disponibles, incluido el reconocimiento de voz (si los
bloques estdn en gris, significa que has olvidado hacer el cambio al modo

Carga...).

Bloque de cédigos:

BB connect to Wi-Fi @ password

Este bloque inicia los intentos de conexidn a la red inaldmbrica proporcionada. Necesitas un
enrutador o un punto de acceso que permita a los dispositivos conectarse a la red y tener
acceso a Internet. Es posible que algunas escuelas solo permitan dispositivos conocidos:
cada adaptador de red (con cable o inaldmbrico) tiene un nimero Unico, la direcciéon MAC. Si
este nUmero es desconocido para estas redes seguras, rechazan la conexién incluso si la
contrasena es correcta.

La forma mas fdcil de evitar esto es crear un punto de acceso temporal, por ejemplo,
utilizando un smartphone con una tarifa plana de datos que se utiliza solo para el

CyberPi/mBot2 en una leccién (consulta la normativa legal de tu escuela).
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Cualquier bloque que siga a este bloque de cédigo se ejecutard inmediatamente, por lo que
no espera a que se establezca una conexién ("sin blogueo"). Tienes que codificar una rutina

de espera con el siguiente bloque:

Bloque de cédigos:

T B network connected?

Este bloque de Boolean comprueba si se ha podido realizar la conexién a la red; de ser asi,

informa un Verdadero. Puedes utilizar esto junto con un bloque de espera:

wait until OB network connected?

Esta combinacién detiene todo el cédigo que se ejecuta en el mismo hilo hasta que se
establece con éxito una conexién. Es posible que quieras hacer esto mds fdcil de usar en un
escenario posterior, informando sobre los intentos de conexién, indicando una conexién
exitosa o incluso afadiendo un tiempo de espera (como un reinicio si no se puede establecer

la conexién durante 30 segundos).

Para utilizar el reconocimiento de voz, tienes que conectar el CyberPi a Internet. A continuacion,
podrds ver el ejemplo de programacién que debes utilizar para que el CyberPi se conecte a
Internet. Tan pronto como el CyberPi esté conectado a Internet, lo verds en la pantalla y los

LED se volverdn verdes.

BB when CyberPi starts up

B connect to Wi-Fi @ password
BB display [

wait until @B network connected?

BB display

Estos ejemplos utilizan un enfoque basado en hechos, por lo que un hilo del programa intenta
habilitar la conexidn a Internet al iniciarse. Los otros hilos inician el reconocimiento. Pero por
ahora, no comprueba si la conexién a Internet puede establecerse antes de continuar, ni da

ninguna indicacion al usuario sobre lo que estd sucediendo, excepto si se ha realizado




correctamente. Es posible que quieras cambiar esto en un escenario posterior, cuando pruebes

tus propias ideas...

Asegurate de introducir el nombre (SSID) y la contrasena de la red WIFI correctamente (la
imagen muestra un ejemplo). Ambos distinguen entre mayuUsculas y minUsculas. Conecta el
mBot2 a tu ordenador con un cable USB y activa el modo Carga. Recrea el cédigo de
programacién de arriba y prueba si el cédigo funciona. Te aconsejamos hacerlo con un punto de
acceso desde tu teléfono mévil, ya que una red escolar a menudo sélo permite la conexién a
dispositivos conocidos (direcciones MAC de la lista blanca). AsegUrate de que la tarifa de datos
cubre el uso de Internet. Ahora conecta el CyberPi a tu ordenador.

Has conectado el mBot2 a Internet. Ahora puedes comunicarte con el mBot2 a través de la
nube. Esto es lo que se llama Internet de las Cosas (loT).

Si estds utilizando un CyberPi diferente para mostrar el estado (como el pedido enviado a la
cocina o el proceso de entrega), tiene que estar conectado a la misma red WIFI. Esto es para
asegurarse de que ambos dispositivos (mBot2-Cyberpi y CyberPi auténomo) estdn utilizando el
mismo canal en la red WIFI. El router/punto de acceso decide qué canales utilizar. Esto
garantiza que todos los dispositivos estdn en el mismo canal para el intercambio de datos.

También puedes consultar la comunicacion LAN en la leccién 7.

2. Programar y aplicar el reconocimiento de voz
Ahora vas a programar y probar el reconocimiento de voz. Vas a complementar el cédigo de

programaciéon en el que el mBot2 se conecta al WIFI con un cédigo para reconocimiento de voz.

Bloque de cédigos:

BB speak auto v | QUILANWCTT

Este bloque de cddigo se utilizard en un ejemplo a continuacién; hace lo contrario del

reconocimiento de voz. Con este bloque puedes hacer que CyberPi/mBot2 lea en voz alta un
texto entregado. Aqui, el texto se transfiere al servicio en la nube y el archivo de audio
sintetizado se envia de vuelta. Tiene una deteccién automdtica del idioma utilizado, por lo

que el idioma hablado debe ser el mismo que el utilizado en el texto.
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Bloque de cédigos:

& B recognize (4) English » o secs

El reconocimiento de voz estd disponible en 12 idiomas diferentes. Si tu idioma nativo no es
compatible, puedes utilizar el inglés. Este bloque de cdédigo inicia una grabacién de audio
para un tiempo especifico y lo envia al servicio en la nube para su deteccién. Para recibir los

resultados, necesitas el siguiente bloque de cddigo:

Bloque de cédigos:

& B speech recognition result

Se puede acceder a los resultados del reconocimiento de voz a través de este bloque de
envio de informacién. Puedes guardar el resultado en una variable, por si necesitas
reutilizarlo, o mostrarlo en la pantalla o procesarlo posteriormente con algdn andlisis (como

"¢contiene el texto la palabra 'si'?").

Bloque de cédigos:

0B translate into Chinese v

Las caracteristicas de la Inteligencia Artificial (IA) permiten incluso la traduccién de textos a
otros idiomas. Este bloque de cédigo es un blogue de envio de informacién que permite
traducir el texto proporcionado a un idioma (compatible) que elijas. Podrias utilizar este
blogue junto con los anteriores y los conocimientos adquiridos en las actividades previas y
construir un traductor de voz: pulsa un botdn y traduce 5 segundos de discurso a un idioma
extranjero... Incluso podrias probar diferentes idiomas y poner a prueba tus conocimientos

de idiomas extranjeros.

En el siguiente ejemplo de programacién, el mBot2 estd programado para que al pulsar el botdn
B, el mBot2 reconozca la voz durante 3 segundos. El resultado se muestra en la pantalla del
CyberPiy el reconocimiento es hablado. Recrea el siguiente cédigo de programacién y pruébalo.
Comprueba lo que has dicho y lo que se ha "entendido" y traducido.

¢Funciona? jMira qué mds puedes hacer con el reconocimiento de voz!




B when CyberPi starts up

I8 connect to Wi-Fi @ password
BB display [

wait until @B network connected?

BB display

I when button B v pressed

B recognize (4) English » o secs

OB show label 1 v Q(ECH Speechrecognitionresulty at center of screen v by middle v pixel

B speak auto v [ B speech recognition result

También puedes utilizar el reconocimiento de voz para controlar el mBot2 con la voz. Puedes
asignar ciertas instrucciones a determinados resultados del reconocimiento de voz, pero ten en
cuenta lo especifico que eres con los resultados. Por ejemplo, puedes crear la instruccién para
que solo reconozca la palabra "si" cuando se pulse el botén B. Pero, ¢;qué ocurre si dices

o

"definitivamente si" o "si, por supuesto"? Una coincidencia directa con...

B speech recognition result = then

nm_-n

... no funcionaria... El resultado del reconocimiento seria diferente (la cadena "si" no es igual a
la cadena "definitivamente si"). Para permitir un conjunto mds amplio de respuestas que
signifiquen todas "si", puede comprobar simplemente si la cadena de respuesta contiene la

palabra "si":

B speech recognition result contains ? then
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3. Mensajeria y comunicacién en LAN y en la nube
También puedes utilizar el resultado del reconocimiento de voz para interactuar con varios

mBot2 o CyberPi. En la leccién 7 has aprendido sobre la conexién LAN y cémo configurarla.

Ademds de enviar un mensaje en la LAN, que requiere que los dispositivos

sean "locales" entre si, puedes utilizar otro servicio en la nube para enviar [B

mensajes a los dispositivos en lugares remotos, siempre y cuando tengan loT
0

una conexién a Internet. Estos bloques se encuentran en la categoria de

bloques loT (Internet de las Cosas).

Estos bloques funcionan de forma idéntica a los que se encargan de la comunicacién por LAN:

B send user cloud broadcast

BB when receiving user cloud broadcast

0B send user cloud broadcast with value o
@B user cloud broadcast value received

Para asegurarte de que la parte remota solo puede comunicarse con los dispositivos que
quieres, necesitas una cuenta de usuario Makeblock. Con la creacién de la cuenta se generard
una "clave" para la comunicacién en la nube. Esta clave estd oculta dentro de los bloques de
codificacién y es Unica para cada usuario. Para que 2 dispositivos remotos se comuniquen a
través de Internet, ambos tienen que estar programados desde la misma cuenta de usuario.
Los bloques de difusién en la nube tienen la ventaja de poder comunicarse en todo el mundo,
pero no son Utiles para una comunicacion rdpida: el mensaje puede tardar unos segundos en
llegar. Las transmisiones LAN, en cambio, son rdpidas, pero funcionan solo a nivel local.

A continuacién, puedes ver un ejemplo de programacién que resume lo anterior. Recrea el
programa primero y prueba si todo funciona con el reconocimiento y la comunicacién entre el
CyberPiy otro mBot2. Para este ejercicio, necesitas cargar el mismo cédigo de programa en el

modo Carga a ambos dispositivos.




B when CyberPi starts up

B connect to Wi-Fi @ password
B display [

wait untii @B network connected?

B display

EH show label 1 v @LQEIRGENllIR-I{ Y at center of screen ¥ by middle v pixel

I H show label 2 v at middle at bottom v+ by middle v pixel

0B when button B v pressed

I8 recognize (4) English v o secs

BB show label 1 v (R sSpeech recognitionresult) at center of screen ¥ by middle v pixel
i 0B speech recognition result contains @3 ? _ then

0B broadcast message @23 on LAN

BB when receiving @) boadcast on LAN

&% moves forward v m cm v until done

Después de asegurarte de que todo funciona bien, puedes modificar y ampliar el ejemplo. ¢Tal
vez con comandos direccionales? Piensa en la lecciéon 1y en el ejercicio de desplazar el mBot2

manualmente a través de un laberinto... ;Puedes hacer lo mismo con comandos de voz?
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3. Prueba
[25 minutos]

Paso 3: Prueba

Ahora ya sabes cémo crear una conexiéon WIFI, programar el reconocimiento de voz y desplegar
la mensajeria en la nube o en la LAN. Ha llegado el momento de empezar por ti mismo. Vas a
programar un robot de servicio amable: un robot camarero. En algunos paises ya hay
restaurantes en los que un robot viene a anotar el pedido y trae la comida de la cocina. Observa

el siguiente video: https://www.youtube.com/watch?v=FFCPKmLAZb4

El robot camarero que vas a fabricar debe ser capaz de hacer una serie de cosas:

e Desplazarse en linea recta

e Detenerse en una zona roja (tu mesa), anotar un pedido y enviarlo a la cocina

e Opcidn adicional: si se dispone de un segundo mBot2 o CyberPi, entonces mostrar los
pedidos a la cocina (para que puedan empezar a preparar la comida)

e Continuar desplazdndose hasta que el mBot2 encuentre una superficie verde (la cocina)
y se detenga para recoger la comida de la cocina

e Opcional: si se dispone de un segundo mBot2 o CyberPi, entonces notificar se estd

entregando la comida

La secuencia de inicio es casi idéntica a la de los ejemplos anteriores. Recuerda introducir el

SSID y la contrasefa correctas:



https://www.youtube.com/watch?v=FFCPKmLAZb4

0B when CyberPi starts up

B connect to Wi-Fi @ password
BB display [

wait untii @B network connected?

BB display

0B show QUENE-P at center of screen v by middle v pixel

wait o seconds

O B clear screen

El siguiente bloque de cddigo se programa en el mismo campo de script de comandos del
ejemplo anterior. En este bloque de cédigo, indicas al mBot2 que comience a desplazarse y que
se detenga en una marca roja para anotar el pedido. Después, el mBot2 sigue desplazdndose
hasta una marca verde. Los marcadores de colores indican la mesa y la cocina. Para empezar
de forma fdcil, asumimos que estdn en linea recta. Si todo funciona correctamente, puedes
ampliar el ejercicio aln mds e incluir los conocimientos que aprendiste en lecciones anteriores.
Haz que el robot siga una linea hasta la mesa (el mapa entregado tiene marcadores rojos y
verdes en la pista que se pueden usar para este propdsito). La leccidén 5 explica todo sobre el
seguimiento de linea...

Como un ejercicio extra al reconocimiento de voz, permaneciendo en la linea recta entre la
mesa Y la cocina, puedes utilizar la mensajeria en la nube o LAN para enviar el pedido a otro

mBot2 o CyberPi para que lo muestre.

B when joystick middle pressed v

I8 clear screen

& moves forward v at @ RPM

wait until E quadrgbsensor 1v probe (3)L1v detected redv ? _or E quadrgb sensor 1v probe (2)R1v detected redv ?
&b stop encoder motor all »

get order

& moves forward v at @ RPM

wait until Equad rgbsensor 1v probe (3)L1v detected greenv ? _or Equad rgb sensor 1v probe (2)R1v detected greenv ?

&% stop encoder motor all v

I8 broadcast message (@{ellRLNF-EINLYY on LAN
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Tienes que crear tU mismo el bloque “get_order” en "Mis bloques”. Esto permite realizar un
resumen general del programa principal. Se trata de desplazarse hasta los marcadores de
colores recuperando el pedido en el proceso.
Para definir realmente lo que significa "get_order", pensemos primero en un proceso de pedido:
1. Pregunta por el pedido
2. Reconoce la respuesta
3. Verifica que el pedido que se ha entendido es correcto
4, En caso afirmativo, continUa (envia el pedido a la cocina y finaliza la secuencia del
pedido)

En caso negativo, pregunta de nuevo.

La verificacion es algo sensato para evitar pedidos incorrectos. Para traducir estos pasos de

forma estructurada, puedes utilizar un diagrama de flujo como el siguiente:

El mBot2 pregunta:
"Estimado cliente, su pedido, por
favor.”

v

El mBot2 graba y reconoce la voz
durante 2 segundos

v

El mBot2 pregunta:
"Ha dicho __resultado de lo dicho__?"

v

El mBot2 muestra el resultado de lo
dicho en la pantalla del CyberPi

v

El mBot2 graba y reconoce la voz
durante 3 segundos

A

v El mBot2 dice:
El mBot2 dice: Contiene Otro "Lo siento.
"Su comida se va a Resultado de ¢Puedes repetir tu
preparar "Si" pedido?”

A partir de aqui, es mucho mds fdcil crear los bloques de cédigo necesarios. Empiezas con el

blogue de cédigo “get_order”. Creas de nuevo este bloque de cédigos en 'Mis bloques'.



define get order

set order status v to o

B LED all v displays

3 spesk o »
repeat until order status > o
THLED allv displays (
EB recognize (4) English » e secs
OB turn off LED all »
set order v to [B speech recognition result
BB show {order’ at centerofscreenv by middle v pixel

TBLED allv displays (

B speak auto v | join order
TBLED allv displays (

B recognize (4) English o secs

| OB turn off LED all »

B show (R speech recognitionresult) at center of screen ¥ by middle v pixel
if B speech recognition result contains &3 ?  then

set order status v to o

R SRR TN A Your meal will be prepared immediately.

0B broadcast message (gislelel) with value = order on LAN

else

R SRR G Sorry. Please repeat your order

Ademds, hay que crear dos variables. En una variable guardaremos el resultado del
reconocimiento del pedido, de modo que si todo se ha entendido correctamente, el pedido se
envie a la cocina. (Atencién: comprobar con si/no: la respuesta a esta pregunta anularia el
resultado del reconocimiento anterior en el bloque de informe. Es por ello que tenemos que
guardar el pedido reconocido en una variable).

La segunda variable mantiene el seguimiento de todo el proceso: ¢el pedido estd completo (es

decir, se ha entendido correctamente)? Si no es asi, el proceso de pedido volverd a empezar
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desde el principio. Este segundo uso de la variable informa sobre los datos del proceso
(escenario).

Puedes utilizar los conocimientos de las lecciones anteriores para conseguir ayuda con el
programa. Por ejemplo, encender los LEDs para que el usuario entienda que el robot estd a
punto de hablar (verde) o escuchar (rojo), o puedes utilizar la pantalla del camarero-mBot2
para mostrar los datos. Utiliza esto en los puntos de control de tu programa, para evaluar si tu
cddigo funciona y proporcionar comentarios a los usuarios.

Como un ejercicio extra, puedes utilizar la mensajeria en la nube o LAN para enviar datos a otro
mBot2. Para obtener una mejor experiencia de aprendizaje, encontrards ejemplos sobre cémo
resolver tareas especificas en esta leccidon. Puede consultarlos si tienes problemas con tu propio
codigo u para obtener ideas sobre cémo gestionar una situacién especifica. En general, es mejor
hacer que un borrador funcione y perfeccionar el cédigo en repeticiones en vez de intentar que
todo esté listo y programado perfectamente de una vez. Empieza con la secuencia de
conduccién y en lugar de introducir el bloque "get_order", simplemente haz que suene un pitido
en ese momento para mostrar que todo estd funcionando hasta el momento. A continuacion,
trabaja en el proceso de pedido, pero sigue desplazdndote. De esta forma puedes repetir mds
rdpido sin que el robot tenga que desplazarse entre los marcadores cada vez que quieras
probar tu cédigo. En un escenario final, combina los bloques para resolver la tarea que se te ha
planteado.

En los ejemplos de programacién anteriores, también enviaste un mensaje a un segundo mBot2
como ejercicio adicional. Por ejemplo, en el “proceso de pedido” has dicho que una vez que el
cliente confirme el pedido, el mBot2 envia un mensaje mediante la nube o LAN a un segundo
mBot2 o CyberPi (para mostrar los pedidos entrantes en la cocina). Ahora tienes que

programar el segundo mBot2 para recibir el mensaje.

B when receiving (§{elslsl) boadcast on LAN

OB show | @B LAN broadcast §jlsl- value received  at center of screen v by middle v pixel

OB clear screen




En el siguiente ejemplo de programacién, la cocina recibe el pedido y lo muestra. Crea el

ejemplo de programacién siguiente en el mismo script. Colécalo al lado del primer ejemplo de

programacién. Asi mantienes el script claro.

En el ejemplo de programacién “controlar un robot”, has programado que tras detectar la zona

verde se envie un mensaje de la nube al cliente para informarle de que su pedido estd en

camino. Esto también estd programado en el mismo campo de script junto a los otros bloques.

Podrias utilizar otro CyberPi (como un dispositivo inteligente en la mesa del cliente) para

informar sobre el estado del pedido:

B when receiving @{elelsRli¥:[C0%13% boadcast on LAN

OB play LED animation rainbow v until done

OB play yummy v until done

@B turn off LED all »

Cuando hayas programado todo, tu campo de script serd asi:

B connect to Wi-Fi @ password
I8 display [ ]
wait until @B network connected?

I8 display

I8 show at centerof screen ¥+ by middle v pixel

wait 0 seconds

OB clear screen

OB clear screen

&% moves forward » at @ RPM

when receiving @zlsl-j) boadcast on LAN

OB show (B LAN broadcast @{lele)) value received ' at center of screen ¥ by middle v pixel

wait ° seconds

OB clear screen

IB when receiving QEILEREEIVERY boadcast on LAN
B play LED animation rainbow * until done
IE play yummy * until done

OB turn off LED all *

wait until Equad rgbsensor 1+ probe (3)L1v detected redv ? _or E quadrgbsensor 1v probe (2)R1v detected redv ?

&% stop encoder motor all v

&% moves forward v at @ RPM

wait until 9 quadrgbsensor 1+ probe (3)L1v detected greenv ? _or e quad rgb sensor 1v probe (2)R1v detected greenv ?

&% stop encoder motor all v

B broadcast message (Qll-RLECEINELY on LAN
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define get order

set order status v to o

OB LED allv displays (

- R SRR Dear Guest! Your orders please?

repeat until order status > o

OB LED all v displays (

B recognize (4) English » o secs

OB turn offLED all v

set order v+ to [B speech recognition result

OB show {order at center of screen v by middle v pixel
OB LED all v displays

B speak auto v = join order

OB LED all v displays

I8 recognize (4) English v ° secs

08 turn offLED all »

B show (fCH speechirécognition'resulty at center of screen v by middle v pixel

if I8 speech recognition result contains ?  then

set order status v to°

R SRET SR AN Your meal will be prepared immediately.

0B broadcast message {slslsP with value ' order on LAN

else

R SRET RN Sorry. Please repeat your order

Tienes que cargar este codigo en todos los mBot2 y/o CyberPi que quieras utilizar. Puede ser el
mismo cédigo porque se conectan automdticamente a través de la conexién LAN o de la nube, y
el que envia el mensaje no tendrd efecto sobre él.

Crea una linea recta para que el mBot2 se desplazca a lo largo de ella y asegUrate de que hay
un marcador rojo y verde amplios. Carga el cédigo y prueba si el robot camarero procesa los
pedidos de los clientes.

Por supuesto, el ejercicio siempre se puede mejorar. Ajusta el cédigo donde creas que puede ser
mejor o quedar mds bonito. ;:Quizds quieras empezar con un seguidor de linea que anote los
pedidos? ;O ampliar este ejercicio y tener un mBot2 camarero que anote los pedidos y un mBot2
repartidor que traiga la comida? Puedes colaborar con otros equipos de tu clase e integrar sus

robots...

Discute en clase posibles ampliaciones como estas cuando revises los progresos realizados
hasta el momento y crea un caso de uso con multiples robots. No es necesario que tenga lugar

en un restaurante...



4. Conclusion

(5 min)

Paso 4: Conclusién
¢Has conseguido programar el camarero-bot?
En esta lecciéon, has aprendido sobre el reconocimiento de voz y la sintesis de voz y como
aplicarlos a través de un servicio en la nube. Has conseguido conectar el mBot2 a Internet y asi
enviar datos de forma local o incluso remota.
La creacion de un didlogo (como para pedir una comida) ha sido parte del ejercicio, y has
aprendido a filtrar la respuesta de texto por palabras de activacién especificas para tener una
conversacion mds "natural” (sin esperar que el usuario responda solo con respuestas
especificas).
Ha llegado el momento de realizar una breve reflexion. Piensa por ti mismo y discute con el
grupo:

e ;Qué crees que ha salido bien?

e ;Qué podria mejorarse?

e (Qué partes de la leccién te han resultado fdciles y cudles mas dificiles?

e :Sobre qué te gustaria recibir mds informacién?

e (;Quién podria ayudarte con eso?
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Leccion 9:

El mBot2 en la naturaleza

Tema: STEAM Curso(s): A partir de 5°

Duracion: 45 minutos Dificultad: principiante

Al final de esta leccién, los estudiantes serdn capaces de:

e Integrar el Aprendizaje Automdtico (Machine Learning) en la programacién del mBot2

e Hacer que varias caracteristicas técnicas del mBot2 funcionen juntas

e Establecer una comunicacién entre el robot y el ordenador, aunque el robot funcione de
forma independiente en modo Carga para la interaccion entre el hardware fisico (robot) y

el escenario del objeto del software mBlock

El Aprendizaje Automdtico (Machine Learning) es una forma débil de inteligencia artificial (I1A). La
Inteligencia Artificial se refiere a dispositivos o mdaquinas que imitan la inteligencia humana.
Basdndose en los datos recopilados, el Aprendizaje Automdtico permite a los sistemas
informdticos o robdticos elegir acciones basadas en el historial de datos y la probabilidad sin

necesidad de formular explicitamente un algoritmo para ello.

Puntos de enfoque

Al final de la leccién, los estudiantes conocerdn:

e Qué es el Aprendizaje Automatico (Machine Learning) y coémo aplicarlo,

e Coémo hacer que el mBot2 funcione basdndose en condiciones,

e Coémo funcionan las diferentes caracteristicas técnicas del mBot2 juntas en un ecosistema,
e Establecer un protocolo de comunicacién entre el robot que ejecuta programas de forma

independiente y el ordenador




¢Qué necesitas?

e PC u ordenador portdtil (con salida USB) con el software de mBlock instalado, la versién
web (también para Chromebook)

e FElmBot2 con el CyberPi

e Un cable USB-C o un adaptador (dongle) Bluetooth Makeblock

e Una cdmara web, en el portdtil o externa

e Una impresora (opcional) o papel, ldpices y rotuladores para dibujar o un smartphone para

mostrar fotos

1
B Plan de la leccidén

Esta leccidon consta de cuatro pasos y tiene una duracién de 45 minutos.

Duracién Contenido
1. Calentamiento
S minutos e Aprendizaje Automdtico en la vida diaria
e Conocer el Aprendizaje Automatico
2. Prdctica
e Aplicar el Aprendizaje Automdtico
25 minutos e El Aprendizaje Automdtico combinado con el mBot2 en mBlock
e Establecer un protocolo de comunicacién con los programas en
ejecucion internos
3. Prueba
10 minutos e Tarea final: el ecosistema de un ratén
4. Conclusiéon
e Hora del espectdculo: muestra tu ecosistema en una pelicula corta y
divertida para poder comentarlo mds adelante.
5 minutos e Situ profesor lo permite, comparte el resultado final en las redes
sociales con el hashtag #mBot2inclass
e Reflexion: ¢De que estas mds orgulloso/a? ;:Qué te gustaria mejorar
de tu robot?
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:= Actividades

1. Calentamiento
(5 min)

Paso 1: Calentamiento
Este paso consta de tres partes:
1. Aprendizaje Automadtico en la vida diaria
2. Conocer la extension del Aprendizaje Automdatico en mBlock

3. Aplicar el Aprendizaje Automadtico

1. Aprendizaje Automatico en la vida diaria

El Aprendizaje Automdtico (Machine Learning) funciona sobre una base estadistica: se
proporcionan datos de entrenamiento al algoritmo, como imdgenes de diferentes objetos con
sus descripciones. A continuacién, la fase de aprendizaje intenta distinguir mejor entre estas
imdgenes y hacer unir cada imagen a la categoria correcta. Después de esta fase, los patrones
aprendidos se prueban con nuevos conjuntos y se puede reforzar el aprendizaje. La diferencia
con los programas de clasificacién "cldsicos" es que no hay una indicacién clara de antemano

sobre cémo decidir entre las diferentes categorias, como la diferenciacién entre colores.

Al "aprender de los datos pasados”, el programa informdatico puede adaptarse mejor a
situaciones que cambian. Piensa en el reconocimiento facial en tu teléfono: las primeras veces
después de configurarlo, es mds dificil que el teléfono te identifique correctamente, pero con el
tiempo, el algoritmo "aprende” a identificar tu rostro también en diferentes entornos. El
Aprendizaje Automdtico se usa ampliamente en la clasificacidon de imdgenes (por ejemplo, en
las redes sociales) para analizar automdticamente qué muestran las imdgenes cargadas: un

gato, un perro, muebles, personas, etc.

El Aprendizaje Automdtico se considera como “Inteligencia Artificial débil”, ya que el programa
informdtico no es consciente de si mismo ni puede "pensar” como nosotros, pero su

comportamiento actual estd influenciado por los datos recopilados y analizados.




2. Conocer la extensién del Aprendizaje Automadatico en mBlock

En mBlock hay una herramienta de Aprendizaje Automdtico. Es necesario anadir esta

herramienta desde la biblioteca de extensiones. Sigue los siguientes pasos:

Haz clic en "Objetos".
Haz clic en "extensiones" (en la
parte inferior, en el centro de la

pantalla).

Ahora entrards en la biblioteca de
extensiones. En la parte superior de
la pantalla, haz clic en "Extensiones
de objeto”.

Busca la extensién "Maquina

Ensenable” y anddela.

La extensiéon se anadird ahora a los

Device- Sprites

X
Sprite
% Panda

Panda

X
0
° Size
Show
® | ©

Background  control

Sensing

=2

0 Operator:

Direction
90

g»

—

extension

Sprite Extensions

Teachable Machine
By mBlock official = B

With Machine Learning, you
don’ t have to program but
still can train computers to

learn things and establish

P + Add

Data Chart

By mBlock official D B3 [
Use this extension to visualize
your data. A chart speaks
louder than lengthy words.

+ Add

bloques de cédigo. Puedes reconocer
la extensién por la abreviatura TM en ™
verde.

e Asegurate de tener una cdmara web
conectada.

e Hazclicen el botén "Modelo de entrenamiento”. Training model
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La extensién consiste en un modelo de entrenamiento en el que se puede “ensenar” a
diferenciar entre conjuntos de imdgenes tomadas con una cdmara web. El modelo bdsico que
ves consta de 3 categorias. Si quieres mds, haz clic en "crear un nuevo modelo" y elige el

nUmero de categorias.

Consejos:

e Piensa de antemano en el nUmero de categorias y en el reconocimiento. No puedes
anadir una categoria mds tarde, tendrds que empezar de nuevo desde el principio.

e Elije 1 categoria adicional para utilizarla como "fondo". Asi, si quieres reconocer 2
animales diferentes utilizando las fotos que sostienes delante de la cdmara web, elije 3
categorias: La tercera serd aquella en la que no aparezca ninguna foto de un animal. De
lo contrario, "obligas" al modelo a decidir, por ejemplo, entre un gato y un perro, aunque
la cdmara web muestre el fondo vacio.

e Elfondo debe ser generalmente simple y estdtico (por ejemplo, evitar: aula con
alumnos, cdmara web mirando a los alumnos, etc.) con un claro contraste de los objetos

que se deben reconocer.

Las imdgenes se analizardn solo en el ordenador y el resultado se puede guardar. jLas
imdgenes en si no se guardardn! Por lo tanto, si guardas el archivo del programa en mBlock y
lo vuelves a abrir mds tarde, no verds las imdgenes originales con las que se ha entrenado el
modelo. Siempre se pueden afiadir nuevas imdgenes a las categorias existentes, pero no se
pueden eliminar las individuales (solo se podrdn borrar todas las imdgenes y aprendizajes de

una categoria).

Puedes "ensefiar" directamente las categorias utilizando imdgenes tomadas con la cdmara.
Para este ejercicio utilizards las 3 categorias estdndar:

1. Puedes empezar con el mBot2. Colécalo en el escritorio y alinea la cdmara para obtener
una buena vista, o mantenla firme en tu mano si utilizas un ordenador portdtil con
cdmara incorporada. A continuacién, haz clic en el botén "Aprender". Mantén el botén
pulsado hasta que la cdmara haya grabado al menos 20 muestras. Encima del mosaico
de muestras, puedes ver el nUmero de muestras guardadas para esta categoria. Dale
un nombre a esta categoria, por ejemplo "mBot2".

2. Ahora elije otra cosq, por ejemplo, un cuaderno, colécalo frente a la cdmara y haz clic en

el botéon "Aprender". Mantén el botén pulsado hasta que la cdmara haya grabado al



menos 20 muestras. Dale a esta categoria un nombre diferente, por ejemplo
"cuaderno”.

3. Ahora graba el “fondo”. Esto se deberia utilizar siempre que ninguno de los otros
objetos se presente a la cdmara. Mantén pulsado el botén "Aprender" hasta que la
cdmara haya grabado al menos 20 muestras. Dale a esta categoria un nombre

diferente, por ejemplo "fondo".
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Ahora has "entrenado" al Aprendizaje Automatico con diferentes objetos (mBot2, cuadernoy
fondo) que el algoritmo reconocerd en la imagen de la cdmara. Para cada categoria podrds
ver una barra que mide un porcentaje. Esto representa la confianza que el algoritmo tiene en
el resultado del reconocimiento. Puedes aumentar el porcentaje de confianza aumentando el
nUmero de muestras y haciendo algunas pequefias variaciones, como cambiar el dngulo del

objeto. Esto ayudard a la cdmara a reconocer los objetos adun mejor y mds rdpido.

© education.makeblock.com 121




makeblock

education

Puedes probar el reconocimiento en tiempo real sin necesidad de utilizar ninguna codificacién
en este escenario. Aflade imdgenes hasta que el reconocimiento sea rdpido y preciso (sin
cambiar entre los resultados y mostrando un alto porcentaje > 90 %). ¢Estds satisfecho?
Entonces haz clic en "Utilizar el modelo". Ahora volverds a la pantalla para codificar a nivel de

objeto.

Ahora hay tres nuevos bloques de cédigo. Un
blogue informard el resultado del
reconocimiento (tal como lo has escrito), el Training model

segundo es la confianza para una categoria Open recognition window
determinada vy el tercero es el bloque Boolean
) . . recognition result
para declaraciones condicionales. Te permite

elegir la categoria mediante un menu confidence of mBot2 w

desplegable. Si haces clic en uno de los blogues

recognition resultis mBot2 v ?

de cédigo, aparecerd una nueva ventana. Esta
es la ventana de reconocimiento que muestra la
imagen de la cdmara y el resultado del
reconocimiento. Ahora tu cdmara web funciona
como un sensor inteligente, identificando

diferentes objetos o imdgenes.

2. Practica

(25 min)

Paso 2: Practica
Este paso consta de tres partes:
1. Aplicar el Aprendizaje Automadtico
2. El Aprendizaje Automdtico combinado con el mBot2

3. Establecer una conexién LAN

1. Aplicar el Aprendizaje Automatico
Has "ensenado” al modelo de Aprendizaje Automdtico dos objetos diferentes, el mBot2 y un

cuaderno, ademds del fondo. Ahora puedes utilizar el resultado del reconocimiento como



cualquier otro bloque de sensor en tu cédigo de programa. Puedes utilizar declaraciones
condicionales para diferenciar entre los objetos y asignar una determinada accién por
separado a cada resultado.

Ahora vas a intentar hacer que el objeto (en este caso el panda) hable cuando la cdmara web

reconozca un objeto aprendido.

A la derecha verds un ejemplo de

. . when this sprite clicked
programacion. Reproduce el ejemplo de

.. . forever
programacién y mira lo que hace el panda

ps . i it i ?
cuando la cdmara web reconoce tus objetos Rl L C ) LY

aprendidos. CEV Hello!

¢Ha salido correctamente? Luego investiga qué

. if recognition resultis notebook v ? _“then
otras posibilidades hay. ;Puedes hacer que el

panda salte o camine? Y

if recognition resultis nothing v ? Jthen

say o

2. El Aprendizaje Automatico combinado con el mBot2

Ahora ya sabes como utilizar a extensién de Aprendizaje Automdtico en el reconocimiento de
imdgenes y controlar un objeto, por ejemplo el panda. Ahora vas a aprender a comunicarte
desde el ordenador hasta el mBot2 ejecutando su propio programa. Para ello, el mBot2 tiene
que estar "conectado" al ordenador, a través de un cable USB o del Makeblock Bluetooth
Dongle. El adaptador (dongle) permite que el robot se mueva independientemente del
ordenador. Si utilizas un cable USB, aseguUrate de realizar Unicamente pequefios movimientos
del mBot2, como pequehos giros y distancias.

Con esta conexidn, el objeto (en este caso el panda) puede enviar datos al mBot2. El mBot2
recibe estos datos y el programa que se estd ejecutando en el robot puede reaccionar a ellos.
Tienes que afadir una nueva extensién a los bloques de cédigo para el objeto y el mBot2,

llamada "Transmisién en modo de carga".
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Extension Anadir
Para el objeto e Haz clic en "Objetos”
== g e Haz clic en "Extensiones”

e Haz clic en "Extensiones de

objeto”

e Busca la extension llamada
"Transmisién en modo de
Upload Mode Broadcast

By mBlock official O3 B [ CdrgCl )’Oﬁddelo

Para el mBot2 By adding this extension, you e Haz clic en "Dispositivos”
enable a device to interact e Haz clic en "Extensiones”
with a sprite in the Upload . B i
e Hazclic en "Extensiones de
Mode.
dispositivo”
+ Add e Busca la extensién denominada

"Transmisién en modo de
Carga" y anddela (puede que
no esté en la primera pdgina de

la Libreria de Extensiones)

De este modo, la extensién se anadird tanto para el mBot2 como para el objeto. En mBlock
aparece en azul oscuro. Haz clic en la nueva extensién y verds los diferentes bloques de cédigo
asociados a ella. Bdsicamente, la extension afiade un protocolo de comunicacién. Te permitird

enviar y recibir mensajes entre el objeto y el robot mientras el robot estd en modo Carga.

3. Establecer la conexién con el mBot2

Ya has instalado todas las extensiones necesarias para que el hardware y el software puedan
comunicarse entre si. Ahora vas a programar el mBot2 para controlarlo con el Aprendizaje
Automdtico. La idea es que el mBot2 realice acciones basadas en los resultados de
reconocimiento. Has programado una tarea similar anteriormente solo para el objeto (mBot2,
cuaderno y fondo).

Ahoraq, los resultados del reconocimiento deben enviarse y recibirse a través de la conexién
entre el Bot2 y el ordenador (ya sea por cable o de forma inaldmbrica a través de Bluetooth

Dongle). El cédigo de recepcidn utiliza hechos, por lo que se ejecuta el cédigo correspondiente



una vez recibido el mensaje. Con los hechos no hay necesidad de comprobar si hay un sensor o
un mensaje en un circuito, lo que hace que el cédigo sea mds eficiente y mds fdcil de entender.
Tienes que crear dos programas informdticos: uno para el dispositivo (mBot2) y otro para el

objeto que utiliza el accesorio de Aprendizaje Automatico:

Programa objeto Programa mBot2

when this sprite clicked o.‘\ when receiving upload mode message

B play yeah » until done
i recognition resultis mBot2 v ? “then &% moves forward v at @ RPM for o secs

o-‘\ send upload mode message

o.‘\ when receiving upload mode message

OB play surprised * until done

i recognition resultis notebook v ? “then

o-‘\ send upload mode message
&% moves backward v at @ RPM for e secs

i recognition resultis nothing v ? “then

o-‘\ send upload mode message

Después de reprogramar los bloques de cédigo anteriores, asegurate de que tu ordenador estd
conectado al mBot2 si utilizas un cable (no desconectes el cable). Idealmente, deberian estar
conectados a través de Bluetooth utilizando Makeblock Bluetooth Dongle, porque esto

permite que el mBot2 se desplazca con mds flexibilidad.

Instala el dongle en el ordenador y enciende el mBot2. Tienes que
emparejar el mBot2 con el Bluetooth Dongle. Para ello, haz clic en
Si usas el dongle: el botén del dongle. EI LED comenzard a parpadear y el dongle
intentard conectarse al controlador Makeblock mds cercano (como
mBot2 y otros). En una situacién que tenga lugar en el aula,
asegurate de que esto se hace equipo por equipo, para garantizar

la coincidencia correspondiente entre Dongle y mBot2. Una vez que

estén emparejados, escuchards un pitido del mBot2. Esto significa
que el ordenador y el mBot2 han establecido una conexién

inaldmbrica.
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El Makeblock Bluetooth Dongle recordard el Ultimo dispositivo emparejado y se volverd a
conectar instantdneamente.
Si no tienes el Bluetooth Dongle de Makeblock, puedes comprobar la compatibilidad del

Bluetooth en tu ordenador a través del siguiente enlace: https://www.yugue.com/makeblock-

help-center-en/cyberpi/bluetooth-compatibility

Ahora cambia mBlock a modo Carga y conecta el mBot2 a mBlock. Haz clic en el botén

“Conectar" y carga el programa informdtico. jAhora puedes empezar a hacer pruebas!

3. Prueba

(25 min)

Paso 3: Prueba
Tienes todo el conocimiento y las habilidades para usar el mBot2 en cualquier situacién. Ahora

vas a trabajar con el ecosistema de un ratoncito. Un ratdn vive en la naturaleza donde debe

buscar comida y agua. También existen muchos peligros, como los depredadores que se
alimentan de ratones.

En esta tareaq, programards el mBot2 para que actie como un pequeio ratdn que busca
comida y huye de los depredadores.

Encuentra una imagen de un dguila volando y un poco de maiz. El maiz es el alimento del
ratoncito. El dguila es la cazadora. Puedes imprimir estas imdgenes o usar tu smartphone para
mostrarlas en la cédmara web. También puedes dibujar alimentos y depredadores si quieres.
Simplemente utiliza el mismo método que has decidido para "ensendrselos" a tu algoritmo
usando la extensiéon Aprendizaje Automatico y para probar el programa.

Programa el mBot2 para que si muestras el maiz a la cdmara, el mBot2 se mueva hacia
adelante (si utilizas el cable, haz un pequefio movimiento), pero si muestras la imagen del
dguila, se mueva hacia atrds.

También puedes anadir mds cddigo: si el ratoncito ve comida, dice "jqué rico!" y cuando ve el
dguila, podemos escuchar los latidos de su corazén.

Al crear el programa informdtico para esta tarea, es Util seguir el siguiente esquema paso a

paso.

Explicaciéon

Paso 1: :Qué quieres hacer? e (Qué quieres programar?
Paso 2: ;Qué necesitas? e (Qué necesitas ademds del mBot2?
Paso 3: ;|Qué bloques de cédigo e :Qué vas a hacer para que el mBot2 se desplace?

necesitas? e :Qué bloques de cédigo usards?



https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/bluetooth-compatibility
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/bluetooth-compatibility

e Describe brevemente cémo funciona tu programa
(pseudocoddigo/lenguaje natural, diagrama de
flujo o Lenguaje Unificado de Modelado (UMLY))

e Sinecesitas mds explicaciones, puedes hablar con
sus companeros de clase, el profesor o investigar
sobre el tema. También tienes ayuda disponible

para cada bloque de cédigos en mBlock.

Paso 4: Pruebas e o (Estd lista la primera versién? jPruébala! Durante
implementacién la ronda de pruebas, anota los puntos de mejora
e Trabaja en los puntos de mejora hasta que el
mBot2 haga exactamente lo que tenias en mente
e ;Lo has conseguido? Graba el resultado final y
preguntale a tu profesor si puedes publicarlo en

las redes sociales con el hashtag #mbot2inclass

4, Conclusion

(5 min)

Paso 4: Conclusion
¢Has sido capaz de recrear el ecosistema del ratéon?
En esta leccién has aprendido sobre el Aprendizaje Automdtico y cdmo aplicarlo. También
sabes como usar una comunicaciéon (y por qué preferiblemente inaldmbrica) entre un objeto y
el mBot2, y utilizarla para intercambiar datos entre ambos. Ademds, has hecho que varias
caracteristicas técnicas del mBot2 funcionen juntas.
Ha llegado el momento de realizar una breve reflexiéon. Piensa por ti mismo y discute con el
grupo:

e (;Qué crees que ha salido bien?

e :Qué podria mejorarse?

e :Qué partes de la leccién te han resultado fdciles y cudles mas dificiles?

e Sobre qué te gustaria recibir mds informacién?
e ;Quién podria ayudarte con eso?
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