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Nombre:

Leccion | Hoja de trabajo |.| - Conoce a Edison
Edison es un pequefio robot programable compatible con productos LEGO.

Edison utiliza tecnologia y los motores para interactuar con el mundo. En las imagenes de
abajo puedes ver los sensores, botones y interruptores de los que dispone Edison.

tavoz/Detector de aplauso
Boton de Grabar

Béton para Detenn

g Sensor de luz izquierdo
g ’ LED infrarrojo izquierdo
,/ LED rojo izquierdo

Conoce los sensores y botones de Edison

Botdn Iniciar - Iniciar programa
Botdn Detener - Presiona para detener un programa
Botdn de grabacion - 1 pulsacién = programa de descarga, 3 pulsaciones = leer cédigo de barras

El sensor de seguimiento de linea de
Edison se compone de dos partes: una luz

skingisensor.
Powenlswitch = LED roja y un sensor de luz.

El sensor de seguimiento de linea también
lee codigos de barras especiales que
activan programas preinstalados.

El interruptor de alimentacion y el sensor de
sequimiento de linea de Edison

Cable EdComm

El cable EAComm se utiliza para descargar tus programas a Edison. Se conecta al jack de
audio del ordenador o la tableta.
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Nombre;

1. Coloca Edison en la flecha mirando al cédigo de barras
2. Presiona el boton de grabacion (redondo) 3 veces

3. Edison avanzara y explorara el cédigo de barras
Ahora presione Iniciar (triangulo) para ejecutar el
programa.
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Nombre:

Leccion | Hoja de trabajo 1.3 - Conoce EdWare

Este es EdWare, el software usado para programar Edison.

Palfta de iconos

Area de programacion

-]

7| Edison EdWare
File Program Robot Help
Zoom 100% v Add Variable ]l [ Program Edison

m ‘

€l icono esta
seleccionado y
puede ser editado

> [ h)
B5E8

N

Un simple
programa de dos
iconos

»

m

A
-l
detect
i lacly Flash LED Properties
Control: |Left LED
Constant
LED Setting:

Variable

Help

Variables

Turn an LED on or off using either a
selection from the drop down box or by
using a variable 0 = off, 1 = on.

-

Mame Range Intial Value

<NEW=

Edison EdWare

Cuadro de propiedades

Para familiarizarse con EdWare y la programacion, coge los iconos de la paleta de la
izquierda y arrastralos hacia el area de programacion. Coloca los iconos entre los iconos

'inicio’ y 'fin’.

Selecciona un icono Yy ajusta la configuracién en el cuadro de propiedades del icono para
controlar cdmo responde Edison a ese icono. Utiliza el texto de ayuda como guia durante
la programacion. Aqui puedes encontrar todo lo que necesitas saber acerca de un icono.
La seccién de variables es donde puedes crear y ver pequefias piezas de la memoria de

Edison (variables).

Ayuda

< T ] 3
* File: .

Variables

¢,Cuales son los nombres de los cuatro grupos de iconos principales?
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Leccién | Hoja de trabajo |.4 - Descargar un programa

de prueba

Abre el programa de prueba. Nombre de archivo: Test Program.edw (ubicacién de
Windows: C: \ Archivos de programa \ EdWare \ Mis programas)

~BEBE REBB I~ -
c
B 5
<

Programa de prueba

Asi es un programa Edison. Edison ejecuta cada icono de manera secuencial. Las flechas
muestran la direccién en que Edison lee los iconos. En este programa hay un bucle, por lo
gue el programa queda atrapado en este bucle para siempre o hasta que se apague el
robot.

Para descargar el programa de prueba al robot, conecta
el cable EdComm al conector para auriculares de la
computadora o la tableta y aumenta el volumen.
Conecta el otro extremo del cable EdComm a Edison
como se muestra.

Para descargar el programa de prueba, sigue estos
pasos:

1. Presiona el botén de registro (redondo) de Edison una vez
2. En EdWare presiona el boton 'Edison programa' y luego 'Iniciar descarga’
3. Pulsa el boton Play (triangulo) de Edison para iniciar el programa

¢, Qué hizo el robot cuando presioné el boton de Play?

¢ Puedes relacionar estas acciones con los iconos del programa? Describa sus
pensamientos.

¢,Coémo llegé el programa de la computadora al robot?
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Leccién 2 Hoja de trabajo 2.1 - Conducir €l robot hacia

adelante

Escribe el siguiente programa para hacer avanzar al robot Edison. Utiliza la hoja de
actividades o la cinta coloreada en un escritorio como marcadores de inicio y final.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: [Fomald v] | <-Constant

Speed:

Event Wait Properties
Wait Until:

@ Seconds pass 7 lc—Constant v]

(@) Event happens | Keypad v| |Triang|e button pressed v|

Coloca los segundos del evento esperar a una cantidad de segundos para que el robot
comience desde detras de la linea de salida y pare 1 cm antes de la linea de meta.

¢,Cuadl es la cantidad correcta de tiempo para que tu robot se mueva desde el principio
hasta el final?

Describe que esta haciendo el robot
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Leccién 2 Hoja de trabajo 2.2 - Conducir €l robot hacia

atras

Escribe el siguiente programa para mover el robot Edison hacia atras. Utiliza la hoja de
actividad o una cinta coloreada en un escritorio como marcadores de inicio y detencion.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: ’E.ackwald v] |<—C0n5tant V|

Speed:

Event Wait Properties
Wait Until:

@ Seconds pass ? [{-Cam:tant v]

() Event happens | Keypad - | |Triang|e button pressed v|

Establece el tiempo de espera a una cantidad concreta para que el robot comience por
detras de la linea de salida y se detenga antes de la linea de meta.

La cantidad minima de tiempo es 0.01 segundos.
La cantidad maxima de tiempo es de 327.67 segundos.

Pruebe diferentes cantidades de tiempo hasta que su robot retroceda y se detenga
justo antes de la linea de meta.

¢,Cual es la cantidad correcta de tiempo para que tu robot se mueva desde el principio
hasta el final?

Describe que esta haciendo el robot
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Leccién 2 Hoja de trabajo 2.3 - Adelante y luego hacia

atras

Escribe el siguiente programa para mover el robot Edison hacia adelante y hacia atras.
Utiliza la hoja de actividades o una cinta coloreada en un escritorio como marcadores de
inicio y detencion.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Variable Constant Variable
Direction: [Fomald v] |<—C-:r15tant v| Direction: ’Backwald v] | <-Constant v|

Speed: Speed:

> 8 x> 2 p
B

Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
@ Seconds pass ? [d—Canstant '] @ Seconds pass ? [c—Constant ']
() Event happens | Keypad ~ | |Triang|e button pressed v| () Event happens | Keypad - | |Triang|e button pressed v|

Establece el tiempo de espera a una cantidad concreta para que el robot empiece por
detras de la linea de salida y se detenga antes de la linea de meta, luego retroceda y
deténgase antes de la linea de salida.

La cantidad minima de tiempo es 0.01 segundos.
La cantidad maxima de tiempo es de 327.67 segundos.

Prueba diferentes cantidades de tiempo hasta que el robot se mueva hacia adelante y
hacia atras y se detenga justo antes de la linea de salida.

¢,Cudles son los tiempos correctos para avanzar y retroceder?
Adelante Hacia atras

Describe que esta haciendo el robot
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Lecciéon 2 Hoja de trabajo 2.4 - Movimiento rapido

Escribe el siguiente programa para mover el robot Edison hacia adelante y hacia atras.
Utiliza la hoja de actividades o unas lineas marcadas en un escritorio, como marcadores
de inicio y de parada.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: ’ Backward v] | <-Constant

Speed:

Direction: ’Fomald v] | <-Constant

Speed:

[ <-Constant

Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
@ Seconds pass ? [c-Canstant '] @ Seconds pass ? [c—Canstant v]
() Event happens |Keypad - | |Triar|g|e button pressed '| () Event happens | Keypad - | |Triar|g|e button pressed v|

iAhora hay que cambiar el tiempo y la velocidad!

No temas a afiadir nuevos iconos a su programa, tales como reproducir un pitido, emitir
un flash LED o incluso reproducir musica. Haz que el robot empiece por detras de la linea
de salida y se detenga 1 cm antes de la linea de meta, luego gire hacia atras y pare 1 cm
antes de la linea de salida lo mas réapido posible.

¢, Qué ajustes son los mas rapidos?

Velocidad de avance de la unidad
Tiempo de avance de la unidad
Impulsion de la velocidad hacia atras
Impulsion hacia atras

2. Haz que el robot empiece por detras de la linea de salida y deténgase 1 cm antes de la
linea de meta, luego retroceda y deje 1 cm antes de que la linea de inicio. Hazlo lo mas
lento posible.

¢,Cuadles son los ajustes mas lentos?
Velocidad de avance
Tiempo de avance
Velocidad de retroceso
Tiempo de retroceso
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Leccion 2 Hoja de actividades 2. |

e Ty

T
LINEA DE META

g

LINEA DE SALIDA
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Leccion 3 Hoja de trabajo 3.1 - Girar a la derecha 90

grados

Escribe el siguiente programa para girar el robot Edison a 90 grados (90°). Utiliza la hoja
de actividades 3.1 o unas lineas marcadas en un escritorio como marcadores de inicio y de
fin.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: ’Spin right v] | <-Constant v|

Speed:

v

O10
A

Event Wait Properties
Wait Until:

@ Seconds pass ? ’t-Constant v]

() Event happens |Keypad v| |Triang|e button pressed v|

Establece el tiempo de espera a una cantidad concreta para que el robot gire a la derecha
exactamente 90°.

La cantidad minima de tiempo es 0.01 segundos.
La cantidad maxima de tiempo es de 327.67 segundos.

Prueba diferentes cantidades de tiempo hasta que tu robot gire a la derecha desde el
punto de inicio hasta el punto final.

¢,Cual es la cantidad correcta de tiempo para que su robot gire 90 °?

Describe que esta haciendo el robot
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Lecciéon 3 Hoja de trabajo 3.2 - Giro a la izquierda |1 80

grados

Escribe el siguiente programa para girar el robot Edison a 180 grados (180°). Utiliza la
hoja de actividades 3.1 o unas lineas marcadas en un escritorio como marcadores de
inicio y de fin.

Dual Drive Properties

Constant Variable
Direction: lSpin left v] |<—Con5tant v|

.
®G
A

Event Wait Properties
Wait Until:

@) Seconds pass ? l <-Constant - ]

() Event happens | Keypad v| |Triang|e button pressed v|

Establece el tiempo de espera a una cantidad concreta para que el robot gire a la
izquierda exactamente 180 °.

La cantidad minima de tiempo es 0.01 segundos.
La cantidad maxima de tiempo es de 327.67 segundos.

Prueba diferentes cantidades de tiempo hasta que su robot gire a la izquierda desde el
punto de inicio hasta el punto final.

¢,Cudl es la cantidad correcta de tiempo para que su robot gire 180 °?

Describe que esta haciendo el robot
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Nombre:

Leccién 3 Hoja de trabajo 3.3 - Girar a la derecha y luego

a la izquierda

Escribe el siguiente programa para girar el robot Edison a 90 grados (90°) y luego a 180
grados (180°). Utiliza la hoja de actividades 3.1 o unas lineas marcadas en un escritorio
como marcadores de inicio y de fin.

Dual Drive Properties

Constant Variable
Direction: [Spin left v] |<—C0n5tant v|

L}
dual event dual event
start drive wait drive wait
[ ] [}
[ ) [}
Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Untik: Wait Untik:
@ Seconds pass ? [{—Com:tant v] @ Seconds pass ? [{—Constant vl
() Event happens | Keypad v| |Triang|e button pressed v| () Event happens |Keypad v| |Triang|e button pressed v|

Establece el tiempo de espera a una cantidad concreta para que el robot gire a la derecha
exactamente 90° y luego a la izquierda 270° (90° + 180°).

La cantidad minima de tiempo es 0.01 segundos.
La cantidad maxima de tiempo es de 327.67 segundos.

Prueba diferentes cantidades de tiempo hasta que tu robot gire 90° desde el punto de
inicio hasta el punto final y luego a la izquierda 270 ° hasta el punto final inferior.

¢, Cual es la cantidad correcta de tiempo para que tu robot gire 90° y luego 270°?
90°: , 270°:

Describe que esta haciendo el robot
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Leccién 3 Hoja de trabajo 3.4 - Mini laberinto

Utiliza tu habilidad programando Edison para llevarlo a través del mini laberinto de la hoja
de actividades 3.2.

El robot debe comenzar desde detras de la linea de salida y detenerse después de la
linea de meta. No debe traspasar las lineas.

Tendras que combinar varios iconos de programacion para mover el robot hacia adelante
y hacer los giros necesarios.

Sugerencia: adelante, gira a la derecha, adelante, gira a la izquierda, adelante

Describe que esta haciendo el robot

¢, Qué retos encontrd al conseguir que el robot manejara el laberinto?

Competencia avanzada
¢, Quién puede conseguir el tiempo mas rapido a través del laberinto?

No hay necesidad de utilizar un cronémetro. Simplemente agrega el tiempo en todos los
iconos de espera de eventos.

Recuerda: El robot debe comenzar desde detras de la linea de salida y parar después de
la linea de meta y no debe conducir entre las lineas.

¢,Cual es el tiempo de tu robot en el laberinto?
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Leccién 3 Hoja de actividades 3.1 - Torneado
Coloca el robot hacia abajo como por el contorno de la imagen. Tu robot debe hacer estos

programas:

Programa 1 - Gira a la derecha desde el inicio 0° hasta el final 90°

Programa 2 - Gira a la izquierda desde el inicio 0° hasta el final 180°

Programa 3 - Gira a la derecha desde el inicio 0° hasta el final 90°, luego gira a la
izquierda 270° hasta el final 180°

!
I
I

I

| 80° giro a la izquierda
1

1

\
\
\

INICIO O°

~
~--ﬂ

Fin 180°
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Leccion 3 Hoja de actividades 3.2 - Mini laberinto

l.l.l.l.l.l l l.l

W e e
LINEA DE META

LINEA DE SALIDA
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Leccidon 4 Hoja de trabajo 4.1 - Desafio de conduccion
Elige un desafio de conduccion de robot y programa tu Edison para este reto.

Aqui hay algunos ejemplos, pero usted puede realizar su propio desafio.
» Conduccién alrededor de obstaculos, como una taza o un estuche
« Conduccion alrededor del borde de un escritorio sin alejarse del borde
* Crear un laberinto en un papel grande
* Crear un laberinto utilizando bloques de construccién

Recuerda que puedes utilizar otros iconos de programacion tales como emitir flash LED,
reproducir pitidos y reproducir musica, para ser creativo.

¢,Cual es tu desafio de conduccién de robots?

¢, Qué fue dificil de escribir este programa?

¢,Qué iconos adicionales has afiadido a tu programa? ¢, Qué hacen?
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Leccion 4 Hoja de trabajo 4.2 - Ola Mexicana

Esta es una divertida actividad de clase. Todos los robots estaran ejecutando el mismo
programa en un momento ligeramente diferente. El resultado es similar a una ola
mexicana o danza coreografiada.

Bucles

Utiliza un bucle en su programa para que los movimientos se repitan

Loop Properties
Loop UNTIL:

—E DB @ I
B =B

@ Loop forever

Qué necesitas hacer:

Escribe un programa corto con una secuencia 'guay' de movimientos. No olvides utilizar la
luz y el sonido en tu programa.

Cuando hayas escrito tu secuencia de movimientos y esté probado, haz que el profesor
revise y escoja el mejor de la clase.

Si tu programa es el escogido, comparte tu archivo de programa con la clase. Si se
selecciona el programa de otra persona, al abrir su archivo de programa, afiade un icono
de evento de espera al principio. Establece el tiempo que te diga el maestro. (para
colocar robots en orden)

Icono de espera de evento:
Numero de robot:

Coloca todos en orden todos los robots en una linea. El robot con el retardo mas corto al
principio y el mas largo al final. Todo el mundo tiene que presionar Play a la vez.

Ahora observa que hacen los robots.

Describe los movimientos guays de tu robot
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Leccidon 5 Diseno breve hoja de trabajo 5.1 - Mi

programa

En el futuro los robots seran nuestros ayudantes. Ya tenemos Roomba, la aspiradora
robética, por lo que este futuro no estd demasiado lejos. Piensa en una tarea util que un
robot pueda realizar, y luego escribe un programa para que haga esa tarea.

Aqui hay unos ejemplos:
* Baila a la musica - un robot de entretenimiento
* Aspirador - muy practico en el hogar

* Robot de seguridad — mantén tu caja de lapices segura
|. Debatir

Comenta esto con otros estudiantes para decidir sobre una util aplicacién de robot que
puede programar.

2. Describir

Antes de empezar a escribir tu programa describe el problema que tu robot va a resolver y
como va a resolverlo.

El problema es...

Mi robot resolvera esto...

3. Escribe tu programa

Planea tu programa antes de ponerte a programar. Usa los iconos que has aprendido a
utilizar, pero quizas también quieras probar otros iconos.

4. sHa ido mal”?

No todo sale como crees a la primera. jNo te preocupes! Inténtalo de nuevo, pero primero
describe lo que salié mal. ¢ Por qué tu programa no funcioné? Recuerda esto: Thomas
Edison fracasé 10.000 veces antes de que él inventd con éxito la bombilla! jSigue
intentando!
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Leccidon 5 Hoja de trabajo de diseio 5.2 - Mi programa
5. Describe algunos de los iconos de programaciéon de su programa

Pinta y colorea los siguientes iconos. Después describe que hacen en tu programa.

/ \ ¢,Cual es el nombre de este icono?

¢,Qué hace este icono?

/ \ ¢,Cual es el nombre de este icono?

¢, Qué hace este icono?

/ \ ¢,Cual es el nombre de este icono?

¢, Qué hace este icono?
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Leccidon 6 Hoja de Trabajo 6.1 - Parpadeo LED en

respuesta a un aplauso

Escribe el siguiente programa para que Edison parpadee el LED izquierdo en respuesta a
un sonido fuerte como un aplauso.

Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:

() Seconds pass | 0 | |<-C0n5tant v| (@ Seconds pass 0.5 <-Constant -

(@ Event happens [ ? v] ’ rd v] () Event happens |KE}rpad vl |Triang|e button pressed v|

(—>J>> J»
C’

start >

0006060000
00000000

Loop Properties
Loop UMTIL:

Flash LED Properties

Control: |Left LED

Constant Variable

Flash LED Properties

Control: | Left LED -

Constant Variable

@ Loop forever

LED Setting: an v] [{—Com‘tant LED Setting: [[}H vl [C-Constant

En este programa no se la espera en segundos. En su lugar, el programa no continuara
hasta que se produzca un evento especifico.

En el cuadro de propiedades del primer evento esperar, seleccione el boton de opcién
"Event happens" y luego selecciona el tipo de evento que crees que es necesario para
responder a un aplauso.

A qué distancia puede sentir sus aplausos el robot?

¢,Cual es el propdsito de los iconos de bucle en este programa? ¢,qué pasaria si los
iconos de bucle no estuvieran alli?
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Lecciéon 6 Hoja de trabajo 6.2 - Conducir en respuesta a

un aplauso

Escribe el siguiente programa para que el robot Edison avance en respuesta a un
aplauso.

Dual Drive Properties
Constant

Direction:
Speed:

Event Wait Properties
Wait Until:

Event Wait Properties
Wait Until:

() Seconds pass | 0 | |<—Constant v| @) Seconds pass 0.1

@ Event happens [Detect clap vl ’Clap detected v]

@ Event happens |Keypad ~

L] L)
L} L)
Loop Properties o °
L} L)
L2 L

W W
vE2> ZrER I E
G wzl drive wait

Loop UNTIL:

‘.....

@ Loop forever

Dual Drive Properties
Constant

Speed:

Event Wait Properties
Wait Until:

Event Wait Properties
Wait Until:

(@ Seconds pass 05 () Seconds pass | 0 | |<—C0nstant v|

(@ Ewent happens lDe’(ect clap VI [Ciap detected vl

(©) Event happens |Keypad ~

El sensor de sonido del robot Edison no es solo sensible a los aplausos, sino que también
puede responder a cualquier sonido fuerte. Esto incluye los motores, los engranajes y las
ruedas del robot, que también hacen sonido mientras rotan. Para evitar la conduccion del
robot active el sensor de sonido, hay dos iconos adicionales utilizados en este programa y
estdn marcados con estrellas anaranjadas. El primer icono de espera de evento se
establece en 0.1 segundos y da tiempo a los motores del robot para detenerse. El segundo
icono de espera de eventos esta configurado para esperar a que se produzca un aplauso,
sin embargo, se esta usando aqui para borrar la memoria del robot de cualquier deteccion
de ruido que fue provocada por el ruido del motor.

Deberas utilizar estos dos iconos después de detener los motores, en el caso que estés
utilizando el sensor de sonido.

Experimenta con diferentes direcciones en el primer icono de unidad dual y con el siguiente
icono de espera de evento para crear diferentes movimientos.

¢, Qué otras direcciones y tiempos has intentado?

Experimento 1: direccién , tiempo
Experimento 2: direccion , tiempo
Experimento 3: direccion , tiempo
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Leccién 6 Hoja de trabajo 6.3 - Danza en respuesta a
aplausos

Usando lo que has aprendido en los dos ejercicios anteriores, crea una rutina de baile
donde el robot responde a tus aplausos.

Maniobra 1 Maniobra 2

IvEp ZrEP ZrEr 2rE IvE Ev Er—

|
r-b
B< >B
| - J

Necesitas al menos dos maniobras de baile, pero puedes agregar tantas como quieras. El
programa anterior tiene dos maniobras de accion simple. Estas dos maniobras se repiten
porque estan en un bucle.

También puedes probar a agregar dos maniobras por aplauso.
Desafio alternativo

Si no deseas programar un baile, podrias crear un circuito de obstaculos corto. El robot
recorre un circuito en respuesta a un aplauso y luego regresa en respuesta a un segundo
aplauso.

¢,Cuantas maniobras tiene su programa?

Describe las maniobras que hace tu robot.

Divertida actividad de clase

Seleccione la mejor rutina de baile de la clase, y haga que cada estudiante la programe en
su robot. Luego coloque todos los robots juntos y aplaudan todos a la vez para ver como
todos los robots bailan.
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Calibrar Ia deteccidon de obstaculos

Puedes controlar la sensibilidad del sistema de deteccion de obstaculos de Edison. Al
hacerla mas sensible, Edison puede detectar obstaculos lejanos y, al hacerla menos
sensible, Edison sélo detectara obstaculos cercanos.

Lectura del cédigo de barras

1. Coloque a Edison frente al codigo de barras en el lado derecho
2. Presione el botdn de grabacion (redondo) 3 veces
3. Edison avanzara y leera el codigo de barras

§ [ .

Barcode — Calibrate obstacle detection

Establecer la maxima sensibilidad

Primero escanea el codigo de barras de arriba, luego presiona el botén de Play
(tridangulo). Edison ahora esta en modo de calibracidén. Quita cualquier obstaculo de
delante de Edison.

La sensibilidad izquierda se calibra primero.

1. Pulse repetidamente el botdn de reproduccion (esto aumenta la sensibilidad) hasta que
parpadee el LED rojo izquierdo.

2. Presione repetidamente el boton de grabacion (redondo) (esto disminuye la
sensibilidad) hasta que el LED deje de parpadear.

3. Pulse el boton de parada (cuadrado) para calibrar el lado derecho.

4. Presione repetidamente el boton de reproduccion hasta que parpadee el LED rojo
derecho. Presione repetidamente el boton de grabacion hasta que el LED deje de
parpadear.

5. Presione el boton de parada y la calibracion esta completa.

Sensibilidad personalizada

Puede establecer la distancia que los obstaculos se detectan colocando un obstaculo
delante de Edison y repitiendo los pasos 1 a 5.
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Nombre:

Leccion 7 Hoja de trabajo 7.1 - Deteccion de obstaculos

de infrarrojos

El robot Edison esta equipado con infrarrojos (IR). La luz infrarroja no es visible para el ojo
humano, por lo que no se puede ver esta luz, pero permite Edison 'ver' en la oscuridad.

Para que Edison detecte obstaculos, la luz IR se emite hacia delante desde el lado izquierdo
y derecho del robot. Sila luz IR se refleja en un obstaculo como una pared, entonces la luz
reflejada es detectada por el Unico detector de IR de Edison. El detector IR esta en el centro
delantero del robot.

En la ilustracion de abajo hay un obstaculo a la izquierda de Edison, por lo que sélo la luz
IR del emisor izquierdo se refleja. De la sefial recibida Edison puede determinar que hay un
obstaculo en la izquierda, pero ningin obstaculo en la derecha.

La luz IR emitida se muestra en rojo y la luz IR reflejada se muestra en azul.
L

Emisor de luz IR .> &

Detector de luz IR

Dibuja la luz IR emitida y la luz IR reflejada para este obstaculo.

Emisor de luz IR @

Detector de luz IR @

Emisor de luz IR @
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Leccidén 7 Hoja de Trabajo 7.2 - Detectar el obstaculo y

detenerio
Escribe el siguiente programa para que la unidad del robot Edison alcance un obstaculo.

Event Wait Properties
Wait Until:

Detect Obstacle Properties

Constant Variable () Seconds pass |U | |<—Con5tant v|

IR Transmitter obstacle detection: ’Dn VI ’c—Comtant @) Event happens [Detect obstacle v] ’An'_l,r Obstacle detected VI

Dual Drive Properties

Constant Variable
Direction: [Fomald '] |<-Constant v|

El icono de obstaculo de deteccion rojo es necesario para activar el sistema de detecciéon
de obstaculos e iniciar los emisores de luz IR.

La velocidad de accionamiento doble se establece en 5 para permitir al robot detectar un
obstaculo antes de chocar con él. Si la velocidad es demasiado rapida, el robot se
estrellara contra los obstaculos.

A qué distancia puede el robot detectar obstaculos?

¢, Has visto este tipo de deteccion invisible antes?¢donde?

¢,Dbénde crees que también podria utilizarse este tipo de tecnologia de deteccion?
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Leccién 7 Hoja de trabajo 7.3 - Detectar obstaculos y

evitar

Escribe el siguiente programa para que la unidad del robot Edison alcance un obstaculo,
gire 180° y conduzca durante 1 segundo desde el obstaculo.

Event Wait Properties
Wait Until:

Event Wait Properties
Wait Until:

Detect Obstacle Properties

Constant Variable (7) Seconds pass |U | |<—Con5tant v|

IR Transmitter obstacle detection: IDn v] I{-Com:tantvl (@) Event happens [Detect obstacle v] [An}r Obstacle detected VI

@ Seconds pass 1

: H H
Rl E pElh X pEh E )

‘

Event Wait Properties

Dual Drive Properties

Dual Drive Properties Dual Drive Properties

Constant Constant Wait Until: Constant
Direction: Direction: | Spin left - @ Seconds pass 7 Direction:
Speed: Speed: Speed:

En la leccién 3 (Hoja de trabajo 3.2), puedes encontrar la cantidad de tiempo adecuada
para que el robot gire 180°.

¢,Cual es la cantidad correcta de tiempo para que tu robot gire 180 grados?

¢, Qué crees gue hace este programa incompleto y como podria mejorarlo?
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Leccidon 7 Hoja de trabajo 7.4 - Evitacion de obstaculos

Escribe el siguiente programa para que el robot Edison continde su conduccion evitando
obstaculos.

Event Wait Properties

Wait Until:
Detect Obstacle Properties ~
Constant  Variable (") Seconds pass | 0 | |<—C0nstant v|
IR. Transmitter obstacle detection: [Dn v] [t—Constant - @ Event happens [Detect obstacle v] [An‘_l,r Obstacle detected v]

‘........

sy

S (g
i BLl ©

obstacle start

Event Wait Properties

Dual Drive Properties

Loop Properties

Dual Drive Properties

Loop UNTIL: Constant Constant Wait Until:
© Loop forever Direction: Direction: [Backright || | © Secondspass 7
Speed: Speed:

Intenta experimentar con diferentes cantidades de tiempo en el segundo icono de espera
de eventos. Este ajuste de tiempo determina cuanto tiempo el robot gira o para, y se
indica en la imagen de arriba con el signo de interrogacién naranja (?).

¢,Cual crees que es el mejor ajuste de tiempo para que el robot gire?

¢Por qué este tiempo es mejor? ¢ Qué hace el robot de manera diferente?
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Leccidén 7 Hoja de trabajo 7.5 - Deteccion derecha €

izquierda
Escribe el siguiente programa para que el robot Edison continle su conduccion evitando
obstaculos a la izquierda y a la derecha.

If Properties

Dual Drive Properties
Constant

Direction: | Back right -
Speed:

Take the top (True) branch if:
) Test passes |-N0 Variable- v| |: - |E

@ Event happens [De’(ect obstacle Y] [Dbstacleat right V]

Event Wait Properties
Wait Until:

@ Seconds pass 1 <-Constant hd

) Event happens | Keypad v| |Triang|e button pressed v|

Else take the bottom (False) branch.

NP

>
start ’ d-:tg

obstade

Dual Drive Properties
Constant

Direction: | Back left hd
Speed:

If Properties Dual Drive Properties

Constant

Directicn:
Speed:

Take the tep (True) branch if:
(©) Test passes |—N0 Variable- v| | = V|E
@ Event happens ’Detect obstacle v] ’Dbstacle at left v]

Else take the bottom (False) branch.

En el programa anterior estamos utilizando iconos 'IF' (Si). Estos son iconos muy
importantes, porque dan al robot la capacidad de tomar decisiones sin guia humana.
Cuando esto ocurre en un robot, se dice que es un robot autbnomo, pues tiene
inteligencia artificial.

Un icono 'Si' pregunta si una condicién es verdadera o falsa. Si el resultado es verdadero
el programa toma el camino con una marca. Si el resultado es falso, el programa toma el
camino con la cruz.

El programa anterior tiene tres caminos diferentes que puede tomar basado en donde se
encuentra un obstaculo.

Explique con sus propias palabras lo que estos tres caminos hacen que el
robot haga.

Ningun obstaculo detectado:

Obstaculo detectado a la derecha:

Obstaculo detectado a la izquierda:
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Lecciéon 8 Hoja de trabajo 8.1 - Sensor de seguimiento de

linea

El robot Edison esta equipado con un sensor de seguimiento de linea. El sensor se
compone de dos componentes electrénicos principales:

1. Red Light Emitting Diode (LED)
2. Fototransistor (sensor de luz)

El LED emite luz sobre la superficie que el robot esta conduciendo. Si presiona el botén
redondo dos veces el LED de Edison se encendera. Al levantar el robot un poco se puede
ver la luz que el robot emite en la superficie. Compare cuan brillante es la luz cuando se
coloca en una superficie negra o blanca.

¢ Es el punto mas brillante (refleja mas luz) cuando se coloca en negro o blanco?

El componente de fototransistor es un sensor de luz y mide la cantidad de luz que se
refleja desde la superficie.

Seccion transversal del sensor de linea

Phototransistor

Luz del LED Luz reflejada

Superficie

Como usted vio del ejercicio anterior, hay mas luz reflejada de una superficie blanca que
de una superficie negra. Por lo tanto, el fototransistor da una lectura de luz mas alta
cuando esta sobre una superficie blanca que sobre una superficie negra. Esto permite que
el robot se programe para comportarse y responder a la superficie que esta conduciendo.
Se considera que una superficie negra es ‘no reflectante’ y una superficie blanca se
considera ‘reflexiva’.

¢, Como crees que el trazador de lineas responderia a los siguientes colores de superficie,
reflexivos o no reflectantes? (Pista: la luz es roja)

Superficie roja , Superficie verde , Superficie azul
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Lecciéon 8 Hoja de trabajo 8.2 - Conduce hasta una linea

negra

Escribe el siguiente programa para que Edison conduzca hasta que detecte una superficie
oscura.

Event Wait Properties
Wait Until:

Line Tracker Properties
Constant Variable

() Seconds pass | 0 | |<—Con5tant v|

Line Tracker LED: [On v] ’c-Constant 'l (@ Event happens [Line Tracker v] [Dn non-reflective surface v]

start ’ line >

tracker

Dual Drive Properties
Constant

Speed:

Para utilizar el sensor de seguimiento de linea en un programa, primero debes encender
el sensor. Esto también activa el LED rojo.

Utiliza la linea negra de la hoja de actividad 8.1 o dibuja una linea negra en un papel
blanco. También puede utilizar cintas negras en un escritorio blanco. El robot tiene que
llegar hasta la linea negra y detenerse.

En la hoja de actividades 8.1 también hay tres lineas de color: rojo, azul y verde. Conduce
a Edison hacia estas lineas a ver si se detiene.

¢,Hay un color que Edison no puede detectar muy bien? ¢ Qué color es?

¢Por qué crees que esto esta sucediendo?
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Lecciéon 8 Hoja de trabajo 8.2 - Conduce dentro de un
borde

Escribe el siguiente programa Edison se mueva dentro de un borde.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Constant
_— L Event Wait Properties
Direction: Direction: | Sp Gl Wait Until:
Speed: : @ Secondspass 35

Event Wait Properties
Wait Until:

Line Tracker Properties
Constant Variable

Line Tracker LED: [Dn v] ’c—Canstant - (0) Seconds pass |0 | |<-C0nstant '|

@ Event happens [Line Tracker '] [Dn non-reflective surface vl

Utiliza la hoja de actividades 8.2 como un borde o cree su propio borde en un papel
blanco grande y un rotulador negro grueso.

También puedes utilizar cinta aislante negra en un escritorio blanco para crear un borde
grande.

Si crea una frontera grande, intente agregar muchos robots para ver qué pasa.
Ademas, experimente con diferentes velocidades
¢, Qué tan rapido puede ir el robot antes de que haya problemas?

¢, Qué sucede cuando el robot va demasiado rapido?
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Lecciéon 8 Hoja de trabajo 8.4 - Siga una linea
Escribe el siguiente programa para que Edison siga una linea negra.

If Properties
Dual Drive Properties

Constant

Direction: | Forward right ~
Speed:

Take the top (True) branch if:
(") Test passes |-ND Variable- | |: - | E

@) Event happens ’Line Tracker v] ’Dn reflective surface v]

Else take the bottom (False) branch.

Line Tracker Properties
Constant

‘..““‘.

Dual Drive Properties
Constant

Direction: | Forward left
Speed:

Loop Properties
Loop UNTIL:

@ Loop forever

Este programa utiliza el icono "IF" (si) para permitir que el robot decida qué hacer.

Si el sensor de seguimiento de linea esta sobre una superficie reflectante (blanco), avanza
hacia la derecha con velocidad 4. Si el sensor de seguimiento de linea no esta en una
superficie reflectante, avanza hacia la izquierda con velocidad 4. Al hacerlo, se mueve
hacia adelante y sigue el borde de la linea.

Coloque el robot dentro de la pista en la hoja de actividad 8.2 y observe como el robot
sigue la linea.

¢En qué direccién se mueve (hacia la derecha o hacia la izquierda)?

Coloque el robot fuera de la pista en la hoja de actividad 8.2 y observe como el robot
rastrea la linea.

¢En qué direccion se mueve (hacia la derecha o hacia la izquierda)?

¢ Por qué crees que el robot no va en la misma direccion alrededor de la pista?
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Leccidon 8 Hoja de actividades 8.1 - Sensor de
seguimiento de linea

Utiliza esta hoja de
actividades para probar tu STOP HERE
programa de la hoja de
trabajo 8.2.

También puedes confirmar
tus respuestas de la hoja
de trabajo 8.1 utilizando las
lineas de color.

¢En que colores se detiene
Edison?
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Leccion 9 Hoja de Trabajo 9.1 - Comprensioén de las

variables
Una variable es un pedazo pequefio de memoria

Variables

de computadora para almacenar datos. Lo que )
. . MNarme Range Intial Value
hace que las variables sean tan utiles es que Ered 0-355 162
estos datos pueden cambiar mientras el Light Level  +/-32767 0
s . <MNEW:=
programa se esta ejecutando, de ahi el nombre
de Variable. ] | Tt 3

Las variables almacenan numeros como 10, 106,
1.482 etc. y permiten que un programa haga operaciones matematicas, esto es algo en lo
gue las computadoras son muy buenas.

Edison tiene dos tipos de variables que se llaman 'bytes' y '‘palabras’. Las variables de
byte pueden almacenar nimeros que van de 0 a 255. Las variables de palabra pueden
almacenar nimeros que van desde -32.767 a +32.767.

Para hacer que las variables sean faciles [= eaeoneawae

de usar, les damos nombres. Esto nos —
L Zoom 100% ~|[__AddVariable _![" Program Edison |

ayuda a los humanos a recordar qué tipo \Add T——

de informacién se almacena en ellos. En

EdWare, usted puede nombrar sus

variables como quiera. Usted podria

llamar a una variable "Fred", pero no

seria un nombre muy util para recordar

qué tipo de informacion se almacena en Fred. Un nombre mejor podria ser 'Light_Level'.

Este nombre hace que sea muy facil recordar para qué se utiliza la variable y qué tipo de

datos debe encontrar alli. Ahora que ya sabes de variables, crea una en EdWare.

Haga clic en el boton "Afadir variable" en la esquina superior izquierda y aparecera un
cuadro emergente.

(hddwaribe == Escriba el nombre de su variable como 'Light_Level’,

seleccione el rango de variable como +/- 32767
(palabra) y establezca el valor inicial en cero. Ahora
haga clic en Aceptar y su variable se agregara a la
tabla de variables en la esquina inferior derecha.

Variable name: Light_Level

Variable range:  +/- 32767 -

Initial value (opticnal): 0

Delete Cancel | OK I

¢, Queé tipo de variable utilizaria para almacenar los siguientes nameros (byte o palabra)?

12 , 192 , 801 , -42 , 27,901
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Leccion 9 Hoja de trabajo 9.2 - Alarma de Luz

Escribe el siguiente programa para que Edison reproduzca una alarma cuando las luces
de la habitacion estén encendidas

Sense Light Properties

Sense: | Left light level = Loop Properties
Varnable to read into: |Light Level @ Loop forever

Loop UNTIL:

Loop Properties

Loop UNTIL: Variables

() Loop forever

MNarne Range Intial Value

Light_Level +/-32767 0
<MEW:=

(@) Test passes [Light_Le\.reI v] [) v] 100

() Event happens |KE}"FIEC| v| |Triang|e button pressed v|

El icono de ‘Sense light’ lee el nivel de luz del sensor de luz izquierdo y coloca la lectura
en la variable llamada Light_Level.

El primer bucle comprueba una condicion para determinar qué hacer. Es un bucle hasta
gue el valor en la variable denominada 'Light_Level' sea 'mayor que' (>) 100.

Cuando el valor en Light_Level es mayor que 100, se sale del primer bucle y pasa al
siguiente bucle que hace sonar la alarma.

Coloca el robot Edison en la oscuridad y presiona el boton de Play. Cuando las luces
estan encendidas, el robot reproduce la alarma.

¢, Sabrias alguna situacion de la vida real donde este tipo de alarma seria util?

¢, Qué cambios se deben hacer al programa para que sea una alarma oscura?
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Leccion 9 Hoja de trabajo 9.3 - Luces automaticas

Escribe el siguiente programa para que Edison active las dos luces LED cuando se
oscurezca.

Flash LED Properties

Control: Left LED =

Constant

LED Setting:

Flash LED Properties

Control: | Right_LED =

Constant

Sense Light Properties

Sense: |Left light level -
Variable to read into: |Light_Level -

Loop Properties

Loop UNTIL:

@ Loop forever

Dual Drive Properties
Constant

Flash LED Properties Flash LED Properties

Take the top (True) branch if: Control: | Right LED Control: Left LED -
(@) Test passes [Light_Levelv] [< "] 100 Constant Constant

LED Setting: LED Setting:

() Event happens |KE}I'FIEC| v| |Triang|e v|

Elze take the bottom (False) branch.

Conduce el robot a través de un tunel o debajo de un sofa y vea las luces delanteras
encendidas.

En este programa estamos utilizando el simbolo 'menos que' (<) para determinar la ruta
del programa. Si la variable Light_Level es 'menor que' 100, entonces toma el camino

verdadero y activa los LEDs.
Experimenta con el valor (100) en el icono Si

¢, Qué sucede cuando lo haces mas alto?

¢, Qué sucede si lo hace mas bajo?
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Leccion 9 Hoja de trabajo 9.4 - Seguimiento de la luz
Escribe el siguiente programa para que Edison siga la luz de una antorcha / linterna.

If Properties
Take the top (True) branch if: Dual Drive Properties
: - _ . - P Constant
Sense Light Properties @) Test passes [nght_nght v] [4: v] 0
Sense: [Right light level ~ . - Direction: | Forward left =
() Event happens |Ke:,rpad - | |Tr|ang|e v|
Variable to read into: | Right_ Light ~ Else take the bottom (False) branch. Speed:

3 1 1
[}
Loop Properties b b -
Loop UNTIL: ° : (:)(E) ececee
@) Loop forever ; i ke
drive
T
calculate IF
word memory
“ 10 o
[}
: (“_Ij[l:]i'elg ‘........... end
.
°

Constant

Sense Light Properties Calculate Word Properties Dual Drive Properties
Sense: Variable:
Variable to read into: @ Basic  Operation: Direction:
Argument: | 0 | ILeﬁ_Light V] Speed:
) Divide Operation: | divide -
Argument: | 0 | |<—Con5tant v|

Este programa realiza un calculo entre dos variables. En el icono de palabra de célculo, la
variable Right_Light se resta de la variable Left_Light. El resultado (respuesta) se coloca

de nuevo en la variable Right_Light. Veamos cémo se verian los resultados:

Right_Light Left_Light Calculo Resultado
Luzen la 200 100 200 — 100 = +100
derecha
Luzen la 100 200 100 — 200 = -100
izquierda

En esta tabla podemos ver que cuando la antorcha esta a la derecha el resultado es

superior a cero (numero positivo). Cuando la antorcha esta a la izquierda el resu
por debajo de cero (nimero negativo).

El icono Si pregunta: ¢ El resultado es menor que cero? Si es cierto, el robot con
izquierda (hacia la luz), si es falso, el robot conduce a la derecha (hacia la luz).

[tado esta

duce a la

¢, Qué sucederia si cambiaste el simbolo ‘'menos que' (<) a un simbolo mayor que (>)?
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Leccién | O Hoja de trabajo de diseno 10.1 - Mi

programa

El video ‘Humans need not apply’ proporcioné una vision de cémo los robots podrian ser
utilizados en el futuro. Piensa en una tarea Gtil que su robot puede realizar, y luego
escriba un programa para que haga esa tarea.

e Robot de rescate - El robot conduce dentro de una frontera buscando a una
persona perdida (mini figura o mufieca). Cuando el robot localiza a la
persona emite una alarma.

e Coche sin conductor - El robot conduce por un camino designado sin
golpear a la gente, otros coches o edificios (juguetes).

e Robots de batalla - Envia robots a la guerra en lugar de soldados. Cree un
anillo de sumo y programe dos 0 mas robots para buscar uno al otro y luego
cargarlos para empujar el otro fuera del anillo de sumo.

|. Debate
Debate con tus comparieros que otras tareas Utiles podria realizar Edison.

¢,Cudles fueron algunas de las ideas que surgieron?

¢,Cuales fueron las razones por las que una de las ideas no fue factible?
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2. Describir
Antes de empezar a escribir tu programa describe a continuacién el problema que tu robot
va a resolver y como va a resolverlo (solucion).

Solucion:

3. Escribe tu programa

Planifica tu programa antes de empezar a poner los iconos en su lugar. Utiliza los iconos
gue has aprendido a utilizar, pero también puedes probar otros iconos.

4. sHa ido mal?
No todo sale bien a la primera. Inténtalo de nuevo, pero primero describe lo que salié mal.
¢ Por qué tu programa no funcion6 por primera vez? Recuerda esto: Thomas Edison
fracas6 10.000 veces antes de inventar con éxito la bombilla!
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Leccién | O Hoja de trabajo de diseno |1 0.2 - Mi
programa

5. Describe algunos de los iconos de programacion de tu programa

Dibuja y colorea los iconos de programaciéon que aparecen a continuacion. A
continuacion, describa lo que hacen en su programa.

/ \ ¢,Cual es el nombre de este icono?

¢, Qué hace este icono?

[ \ ¢,Cual es el nombre de este icono?

¢, Qué hace este icono?

/ \ ¢,Cual es el nombre de este icono?

¢, Qué hace este icono?
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Grafico del avance del estudiante

Programa Sello Programa Sello
2.1 Conducir el robot hacia 7.1 Detectar un obstaculo y
delante detener el robot

2.2 Conducir el robot hacia atras 7.2 Detectar un obstaculo y

evitarlo
2.3 Conducir el robot hacia 7.3 Detectar el obstaculo y
adelante y atras evitar en bucle

7.4 Deteccion de obstaculos

2.4 Movimiento rapido derecho e izquierdo

3.1 Gira a la derecha 8.2 Conduce hasta la linea

negra

3.2 Gira a la izquierda 8.3 Conduce dentro de un borde
3.3 Gira a izquierda y derecha 8.4 Sige una linea

3.4 Mini laberinto 9.2 Alarma de nivel de luz

4.1 Desafio de conduccion 9.3 Luces automaticas

4.2 Ola mexicana 9.4 Seguimiento de luz

5 Resumen de disefio 1 - Mi 10 Resumen de disefio 2 — Mi
programa programa

6.1 Parpadeo LED en

Programa propio 1
respuesta a un aplauso

6.2 Conducir en respuesta a la

palmada Programa propio 2

6.3 Danza en respuesta a

aplausos Programa propio 3
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