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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:

© education.makeblock.com 3




makeblock

education

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:

1 Dirigir el mBot2 con precision.

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:

1 Qué movimientos puede realizar el mBot2

1 Qué diferentes blogues de programacién se pueden utilizar para que el mBot2 se mueva




¢Qué necesitas?

1 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

El mBot2 con el CyberPi

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

Papel A3

= =2 =4 =4

Boligrafos

ey
B Plan de la leccién

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

© education.makeblock.com 13




makeblock

education

:= 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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makeblock

education

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? 1 ¢Qué camino quieres que siga el mBot2?
1 ¢De qué partes consta el laberinto?
1 ¢Qué distancias debe recorrer el robot?
1 ¢Elrobot tiene que girar? ;Hacia qué lado y
cudntos grados?
Paso 2: ;Qué necesitas? 1 ¢Qué necesitas ademds del mBot2?
Paso 3: ;Qué bloques de cédigo 1 ¢Qué vas a hacer para que el mBot2 se
necesitas para hacer que el mBot2 desplace?
se desplace? 1 <¢Qué bloques de cédigo usards?

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

I 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 1 (¢Estdlista la primera version? jPruébalal
Durante la ronda de pruebas, anota las dreas de
mejora.

I Trabagja 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:
1 ¢Qué crees que ha salido bien?
1 ¢Qué podria mejorarse?
1 ¢Qué partes de la leccién te han resultado fdciles y cudles mds dificiles?
1 ¢Sobre qué te gustaria recibir mds informacién?
1

¢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:

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

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

1 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:

Qué sensores tiene el mBot2
Coémo funcionan los sensores del mBot2

Cudl es la diferencia entre el modo Tiempo Real y el modo Carga

=A =24 =4 =2

Cbémo mostrar los datos de los sensores en la pantalla del CyberPi




¢Qué necesitas?

1 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

1 ElmBot2 con el CyberPi

1 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
1 Los sensoresy los datos en la vida diaria
1 ¢Qué es el CyberPi?

5 minutos

2. Practica

1 Familiarizarse con los sensores del mBot2.
) 1  Ampliar y probar algunos ejemplos de programacién de los sensores.
10 minutos
1 Mostrar los datos de los sensores en la pantalla.
1

Diferenciar entre el modo Tiempo Real y el modo Carga.

3. Prueba

25 minutos 1 Escribir tu propio programa para el robot.

4. Conclusiéon
1 Hora del espectdculo: muestra lo que has hecho con tu robot en una
pelicula corta y divertida para poder comentarlo mds adelante.
5 minutos 1 Si tu profesor lo permite, comparte el resultado final en las redes
sociales con el hashtag #mBot2inclass
f 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:

I Sensor deluz

I Sensor de sonido

I Giroscopio y acelerémetro

I Sensor Quad RGB

I 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:
1 Ajustar automdticamente el brillo de la pantalla de los
smartphones teniendo en cuenta el entorno;
I 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:

1 Llamadas telefénicas, grabacién de sonido

I 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:

T Mantener los barcos estables en alta mar, o

1 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:
1 enlos procedimientos de formacién de imdgenes, p. ej. en el embarazo
(cada pixel es una medida de distancia), o
T enel 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

© education.makeblock.com 29




makeblock

education

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:
I mostrar a un robot de almacén un recorrido a través del almacén
(se utilizan también diferentes colores para diferentes recorridos),
o
I 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 I Los programas se ejecutan en tu ordenador (= tu PC u
ordenador portdtil). No se almacenardn en CyberPi.
El CyberPi debe permanecer conectado a tu ordenador.

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

I Este modo se utiliza para programar en el escenario.

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

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

T No es necesario que el editor de cédigo mBlock esté abierto
en tu ordenador.

T 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?

=A =4 =4 =4 A =2 =

¢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.
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