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El robot EV3 (Lecciones 15-16)

El robot EV3 es un robot de 3 ruedas con ruedas de direccion
diferenciales y una rueda de rotacion libre para mantener el cuerpo en
equilibrio.

El robot EV3 tiene un bloque. Esta es el cerebro del robot y esta
conectado a todos los motores y sensores a través de puertos. Hay
cuatro puertos para sensores y cuatro puertos para motor en el robot.
Cuando hacemos un algoritmo, necesitamos recopilarlo y enviarlo al
bloque. Después, este usa sus puertos para comunicarse con los
motores y sensores usados en el algoritmo. Es importante asegurarse
de que los puertos para sensores y motores son correctos. Si hay algun
problema con los puertos, podras ver una seial en el bloque.

Pantalla de inicio y forma de moverse

En la pantalla de inicio encontraras una vista general buena que
contiene instrucciones de construccion, lecciones, tutoriales y
manuales.
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Next Steps 01

Welcome to the EV3 Lab. Now we will now guide you through a few steps that will prepare your EV3 Core Set for
the activities that are to come. If you are starting with a new set, these steps can take up to 45 minutes.
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Construccién y funcionamiento de la base de conduccién

Para construir la base de conduccion, selecciona las instrucciones en la
pantalla de inicio, después, elige ideas de construccidon y base de
conduccidn. Para construir esta ultima, encontraras una guia paso a
paso.

COmo crear un programa nuevo

Para empezar, elegimos un nuevo proyecto y programa, o simplemente
pulsamos el botdn + en la esquina superior izquierda.

Iniciar aqui

Nuevo programa Nuevo programa

U recto
n Nuevo programa @ 1 Crear un nuevo programa

Nuevo experimento




El hardware

En la zona de hardware, puedes encontrar la informacion cuando se
conecte al ordenador o teclado. Ahi es donde guardas y envias tus
programas a tu bloque, usando la fleche de descargar o la fleche de

descargar y empezar. También

use | ® | F =

puedes introducir archivos y =
borrarlos o renombrarlos. Puedes [ g Sin conexidn
conectar el bloque usando USB, '

wifi o Bluetooth.

Menu de la paleta — seccidon verde
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En la seccién verde puedes encontrar los blogues de motor, sonido,
pantalla y bloques de luz de estado. Vamos a ver el bloque de direccion
de movimiento y el bloque de tanque de movimiento.

[
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En el menu izquierdo en el bloque de
direccion de movimiento puedes elegir
encender o apagar el motor, usar el motor

X o unos segundos, los grados o los giros.
g Vamos a usar todas estas alternativas
D o durante nuestro curso.




Puedes cambiar la direccidn, la
velocidad y el numero de giros.

La diferencia entre el bloque de
direccién de movimiento y el bloque de
tanque de movimiento es que, para el
segundo, puedes poner un movimiento
diferente en cada rueda.

El bloque indicador se puede usar para
mostrar resultados de los bloques
matematicos, sensores, medidas o
comparaciones. Este bloque puede ser
T T- también un texto, un nimero, una imagen,
T formas diferentes o reinicio. Si queremos
transferir un resultado de un blogue diferente
a la pantalla, tenemos que elegirlo en el menu
superior derecho (donde pone neutro), esto debe transferirse.

Pantalla reinicio

Manu de la paleta — seccién naranja

En esta seccion encontramos bloques de control ]
de flujo como empezar, esperar, ciclo, cambiar e =
interrumpir. En este curso todos estos bloques \

seran importantes.




El bloque de ciclo se usa cuando queremos
gue un programa funcione mas de una vez.
Podemos hacer que funcione sin limites, con
|6gica o usando un sensor. Tenemos otro
bloque llamado interruptor de ciclo, que se
usa para parar otro ciclo si estamos
trabajando en programacion paralela. Los otros bloques de control de
flujo se introduciran cuando necesitemos usarlos en este curso.

Menu de la paleta — seccidon amarilla
— - .
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En |la seccién amarilla, puedes encontrar todos
M A los bloques de sensor. Estos se pueden usar para
b @ “ conseguir valores y transferirlos a las
E@ ] | | matematicas, la l6gica y comparacion de bloques
o variables. Volveremos mas tarde. En el dibujo
de la izquierda puedes ver un bloque de rotacion. Se puede usar para
medir o comparar los giros que realiza el motor.

Menu de la paleta — seccion roja
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En la seccién roja estan todos los

7 4. . B
b,Io-ques matematlcos,.\,/arlables, ?‘I@E s e a b =
|6gicos y de comparacion. En el Qfﬂf e x: © | T &
ejemplo de la derecha, usamos un N | x | s L

bloque de medida de giros y

transferimos (enviamos) el resultado a un bloque matematico.
Seleccionamos multiplicar en el menu izquierdo del bloque. El nimero
de giros sera el valor de a, y entonces ponemos el niumero de b. (En
este caso, el perimetro de las ruedas es 17.584 cm)

Si quieres mostrar el resultado en la pantalla del robot, necesitamos
transferir el resultado (=) al bloque de pantalla. El valorde x ey
determina dénde debe aparecer en la pantalla el texto.

53@‘ Dl";a b =gpl@l T I x ?Em;
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Para medir de manera continua tenemos que poner estos bloques en
un ciclo. En este ejemplo también es importante que tenemos un
algoritmo que activa los motores delanteros para poder medirlo todo.

Programacion paralela
Debemos usar programacion paralela. Para hacer funcionar bloques
diferentes a la vez, transferimos desde el bloque de inicio.
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Ejercicio 1: conduccién de 100 cm
Usando: bloque de tanque de movimiento y de direccion de movimiento

Haz que tu robot recorra exactamente 100 cm calculando y usando el
perimetro de su rueda. El diametro de la rueda estandar es de 56 mm.
Usa el bloque de direccion de movimiento y el de tanque de
movimiento en dos programas diferentes para solucionarlo. éCual es la
diferencia?

Ejercicio 2: écdmo puedes indicar la distancia que ha recorrido el robot

en su pantalla?
Usando: sensores, matematicas, ciclo, pantalla y programacion
paralela

éPuedes hacer algunos cambios al programa para mejorarlo aun mas?

10




Ejercicio 3: giro de 180 grados
Usando: bloque de tanque de movimiento, bloque de direccion de

movimiento y motor grande

Gira 180 grados usando ambos bloques. También se puede usar un
motor grande para girar. DiscUtelo con tu compafero. éCuadl es la
diferencia entre estos dos/tres métodos?

Ejercicio 4: discusion sobre un algoritmo y un programa

Usando: bloque de direccion de movimiento, blogue de tangue de
movimiento y ciclo

Ya has programado el robot para que recorra 100 cm y has utilizado
diferentes maneras de girar el robot. é Puedes crear un algoritmo para
hacer que el robot se mueva en un cuadrado 100cm? Discutelo con tu
companero y escribe una solucién antes de programar.




Ejercicio 5: conduccidn urbana / conduccién por un laberinto

Usando: bloque de direccion de movimiento, bloque de tanque de
movimiento y ciclo

Observa el laberinto. Discute con tu compafiero como puedes crear un
programa que use el robot desde el principio hasta el final sin ninguna
intervencion humana. Usa los blogues que hemos aprendido hasta
ahora.

Reflexion
¢Qué método y qué bloques crees que funcionan mejor en este

ejercicio?

Introduccion de los sensores (lecciones 17-18)

El robot EV3 incluye un sensor ultrasdnico, uno tactil, uno de color y un
giroscopio. En este curso vamos a usar los tres primeros sensores
solucionando retos diferentes.

Sensor ultrasénico

Primero, vamos a echarle un vistazo al
blogue de espera (color naranja). Este
bloque se puede usar para esperar algo,
antes de continuar al siguiente bloque de
la secuencia. Puedes esperar un tiempo
determinado, un cierto valor para un
sensor o unos valores de los sensores para
cambiar.

12




A la izquierda del bloque de espera esta la
seleccion de modos. En este caso,
elegiremos el sensor ultrasdnico. Este
sensor se puede usar de diferentes
maneras, pero ahora vamos a seleccionar
«menor de» y «15 cm». Esto significa que el bloque de espera esperara
hasta que suceda «menos de 15 cm».

Pista: El bloqgue de espera no detendra tu robot. Si hay algun bloque
motor funcionando delante del bloque de espera, seguira funcionando
a través de este.

Usando el blogue de sensores

Para medir, comparar y usar mas de un sensor, es muy Util el bloque de
sensores. Por ejemplo, nos gustaria programar nuestro robot para que
se moviera hasta que el sensor ultrasénico midiera algo menor de 15
cm. Usando el bloque de sensor y el bloque de comparacion, y
poniéndolo en un ciclo que acaba en légica, hay una solucién.

Pero, en este caso también podriamos usar el bloque de espera como
el siguiente programa. Esta es una manera mas facil de programar el
robot para que haga las mismas operaciones.

13
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Ejercicio 6: usando un sensor en la conduccién urbana con el robot
Usando: bloque de tanque de movimiento, bloque de espera con
sensor, bloque de sonido, bloque de pantalla y programacion paralela

Programa tu robot usando el bloque de espera con un sensor
ultrasdnico. El robot deberia poder moverse por el laberinto utilizando
motores y el sensor ultrasonico. El robot también deberia hacer un
sonido (izquierda/derecha) cuando gira. El programa también deberia
indicar la distancia que ha recorrido todo el tiempo.

5 @ HDJ-: ...... DH Y o :

—'f O P—H 0] (@[ 4] ﬂ_L X V—L @ FIW@W}I

éEs posible solucionar el laberinto usando uno de los otros sensores?

Ejercicio 7: usando un sensor diferente en la conduccién urbana con el
robot

Usando: bloque de tanque de movimiento, bloque de espera con
sensor, bloque de sonido, bloque de sensor, bloque de pantalla y
programacion paralela

Programa la base de conduccidn utilizando sensores, ciclos e
interruptores.

14



Variables (lecciones 25-26)

Se puede ver una variable como un «estuche», como el bloque que
puede contener numeros, texto o enunciados de verdadero o falso.
También se puede tomar como un conjunto con diferentes datos. Una
variable se llama asi porque el contenido del estuche puede cambiarse
durante la ejecucion del programa.

Usar una variable es muy facil, ya que solo hay tres cosas que podamos
hacer con la variable:

1. Definir la variable
2. Escribir datos en la variable
3. Leer datos de la variable

En primer lugar, tenemos que afiadir una Al - |

variable nueva. Lo haremos en el bloque de '-i::___Lqr'D“ e a

la variable en la esquina superior derecha. — |

Llamamos variable a lo que contiene (por T oo
ejemplo, en este caso, «numero») y
debemos elegir si la variable debe contener PF e
un texto, un numero o ldgica. VB i

~ Para conseguir el contenido del bloque de la variable,
> JL - tenemos que utilizar el bloque de la variable leida. Es
Qﬁ o _|—|._”_ | importante asegurarnos de que usamos el mismo
' tipo de contenido (nimero, texto y ldgica)

Ejemplo 1

En este simple programa usamos el bloque matematico hacienda
sumas y poniendo un nimero paraay b. En este caso 5 y 89. Después,
escribimos el resultado de la suma de 5y 82 en la variable «numero».

Para mostrar el resultado, tenemos que poner un bloque de pantalla
en nuestro programa. Para ello, usamos la variable «xnumero» en el
modo lectura y lo transferimos al bloque de pantalla. Asi, tenemos que

15



elegir texto y pixeles, y después elegimos «transferido» en la esquina
superior derecha del bloque de pantalla. El dltimo bloque es una
espera de tres segundos. La razén por la que lo ponemos es que el
resultado permanece en pantalla durante tres segundos.

Usar bloque Escribir
matematico y resultado en
poner valores variable

enayb nimero

Leer valor de nimero y Usar texto y pixeles, elegir ARadir una espera de 3
enviarlo a través de la cableado en la esquina segundos y ver el resultado en
pantalla suerior derecha la pantalla durante 3 segundos

| — Nimero ] Nimero |
;}jﬂfn e qJEi o l@edielto s maLy O

| erdbebelgl gl @il T—[ |4’|°|°|><|21.®F3

AN

Uso del interruptor
Usar el interruptor hace mas avanzado nuestro programa. Este es mas
conocido como programacion

condicional.
Podemos usarlo para realizar diferentes -
operaciones para cada color que registra. : v B
P o P . a ; a=® ._|I| ¥ a—ap
En el siguiente ejemplo, el programa = le o |
hara sonar «negro» cuando el sensor de s J : |
) b, = i
color detecte el color negro y el sonido | e ‘ L] ar g
«blanco» cuando detecte el color blanco. " 4
i N ) i , r—l
Es posible afladir al interruptor mas de g ® Jl P g-agp
solo dos opciones. ool |

16



Ejemplo 2: usar una variable para controlar tu robot

Crea una variable «conduccidon». Después, afade un bloque de espera
y elige los botones. Pon un sonido. Escribe el nuevo valor de un bloque
de espera transmitiéndolo a la variable «conduccién». Espera un
segundo. Después, haz sonar un sonido una vez mas y lee la variable,
transfiriéndola al interruptor que tenga tantas salidas como bloques
(0,1,3,4,5). Ponlo en el movimiento correcto para cada niumero.

oTzsaeria e oversee :
I ., i iy Confirmar F cve: # m 1
® J]-‘@ Di -c ‘_J;“ =X=F

-
,#(u__'ﬁu;;:_z - D 7% u_"#" L 6 | Z—L-_DP?'D_ m#l_L # ‘ IL O| 20| 30 05‘./7

Cable: envia el
resultado de la

Ejercicio 8: contar numeros usando una variable
Usando: Variable, matemadticas, espera, pantalla, interruptor y ciclo

Queremos crear un programa que cuente el nimero de veces que el
botdn superior de las piezas se pulsa y muestra el nimero en la
pantalla.

Pista:

Usa variable numérica
Usa el interruptor
Usa el ciclo

Usa la pantalla

17



Ejercicio 9: «robot hablador» usando variables y sensores
Usando: Variable, espera, pantalla, interruptor y ciclo

Vamos a programar nuestro robot para que nombre los colores azul,
verde, rojo, amarillo y negro. Usamos el mismo método que antes,
pero ahora la diferencia es que usamos la variable con texto.

El programa debe hacer lo siguiente: cuando pulsa el botdn del centro
de la pieza, el programa se inicia y el sensor empieza a registrar
colores. Cuando pones el color azul delante del sensor, el robot
muestra la palabra «azul» en la pantalla y también reproduce el sonido
de la palabra. El programa deberia funcionar cinco veces y después
terminar.




Ejercicio 10: contar lineas Negras y mostrarlo en pantalla
Usando: programacion paralela, bloque de espera, variables,
matemadticas, sensores, interruptor y ciclo

Programa el robot para que se mueva y a la vez haga la cuenta de
cuantas lineas negras pasa. Este numero debe aparecer en la pantalla
del robot.

Pista:

Crea una variable

Usa la programacion paralela para hacer que el robot se muevay
cuente a la vez

Usa el bloque matematico para sumar 1 a la variable cada vez
Usa cables para recibir y enviar informacion entre bloques

Usa el bloque de pantalla para

mostrar los nimeros -
i = de a
Enciende el sensor de color S (s ;

Usa el ciclo para repetir

19




Interrupcién del ciclo

Usando la programacion paralela,

necesitar usar el interruptor de ciclo g s oy i 01
para detener todos los ciclos en P ae Gge -»,, =)
nuestros algoritmos. Si elegimos no t‘) EIENIF-7) _
utilizarlo, el ciclo continuara

funcionando hasta que apaguemos el programa.

Ejercicio 11: contar 10 lineas negras, mostrarlo en pantalla y detenerse
Usando: programacion paralela, interruptor, variables, pantalla,
espera, matemadticas, comparacion e interruptor de ciclo

Continua para usar el programa del ejercicio 10. Queremos introducir
algunos bloques extra para hacer que el robot deje de moverse y
cuente después de pasar 10 lineas.

Pista:

Bloque de comparacion

Bloque de variable

La légica pone fin al ciclo con el interruptor de verdadera o falso

20




Ejemplo 3: usar sensores y logica para controlar tu robot

Observemos como podemos programar un robot para que sea
dependiente de dos sensores para alcanzar una condicion. (se pulsa el
sensor tactil y se detecta el color negro). Después, las dos condiciones
deben suceder para hacer que el robot confirme. En este programa
usamos la condicion de AND en el bloque légico, lo que quiere decir
gue ambos sensores tienen que ser afectados para hacer que el robot
haga su sonido de confirmacion.

— — .(\ 3 = [ [— — - -
ael®l 2 x YooY Ogpl®l 2 x vgoYy Ogpllp " = "aellp " = Yap/k 2 © =gt Cap® all ¥ g
| el ftetutnttal | p@dfotel | plorftetnsstund] | [(@uftel | (@ aieislgligd || @il el i £ fusol o

Ejercicio 12: programa tu robot para que se displace y luego deje de
hacerlo cuando ocurra la condicién OR usando dos sensores
Usando: motor, sensores, I0gica y salida del ciclo

Pista:

Bloques motores para encender el robot
Sensor tactil y sensor de color

Bloque légico y ponlo en modo OR

Acaba la ldgica en el ciclo

Transferencia entre sensores, légica y ciclo




Ejercicio 13a: lectura del nivel del agua, motor de control y pantalla
Usando: variable, sensor ultrasdonico, comparacion, pantalla,
interruptor, ciclo y luz de estado

Supuesto
Tenemos un tanque con agua al que durante el dia le entra y le sale
agua por los tubos.

Usando la base de conduccion con un sensor
ultrasdnico, vamos a hacer que un Sistema «lea»
el nivel de agua y se asegure de que este nunca

exceda un limite.

Cuando el nivel del agua sea demasiado alto, el sistema encendera un
motor y abrird un hueco, por lo que se saldra mas agua.

El sistema también tendra una pantalla mostrando el valor del nivel del
agua de manera continua. Colocamos el robot a 30 cm de la pared/
caja, etc. El tanque esta entre el robot (sensor) y la pared. La luz sera
verde cuando el nivel esté bien. Cuando el valor esté por debajo del 10
y el motor A empiece a funcionar, la luz se pondra roja.

Pista:

Variable «nivel»

Medida con el sensor
ultrasdnico

Comparacion de la variable
del sensor

Luz de estado

Pantalla

Interruptor

Ciclo

22




Ejercicio 13b: lectura del nivel del agua y encendido del sistema de
alarma

Usando: variable, sensor ultrasdnico, comparacion, pantalla,
interruptor, ciclo, estado de luz, Iogica AND y programacion paralela

Usando el mismo programa del ultimo retro, vamos a desarrollar ahora
un tipo de sistema de alarma que encendera una alarma si el valor del
agua esta entre 10 y 20. Usamos el mismo programa y hacemos un
algoritmo paralelo que contenga los bloques de alarma

Ya que estamos usando el nivel del agua entre 10 y 20, necesitamos
usar un bloque de légica que sea verdadero para ambos «mayores que
10» y «menores que 20». Solo en este supuesto, en el que sonara la
alarma, necesitamos usar un interruptor.

RS

= ==
Jr-iﬂqﬁ.@ aj = @ a b =‘ij{_c % — o
| e | Yy Ll | | X
ma =] . = - 7“1 . [J|\
- |k
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Ejemplo 4: matematicas
éQué hara el siguiente programa?

(v|

Discute con compafiero. Después, programa y prueba.

Ejemplo 5: robot sigueme usando una variable y un interruptor
Programa tu robot para empezar con un clic en uno de los botones y
después seguir tu mano. Esto lo hara moviéndose cuando tu mano esté
a menos de 15 cm de él y parando cuando esta esté a mas de 15 cm.

i Gl Lty : ___@____.
PrZe "ﬁj;‘rﬁ“m#.m PR By e #‘l:
LDJ [2J 2 cm | 1
}gf |2 | 2o @ [t | [ g ) ] <[ #

i‘.’ 3’9’\)4).41;.
T X|/\_,§f}12\/\ v

Discute con tu compafnero. ¢ COmo Podemos resolver este reto de una
manera diferente? ées posible crear un programa sin variables?

24



Ejercicio 14: controlar el robot con tu mano

Ahora intentemos hacer este ejercicio me forma diferente. Si tu mano
estd a menos de 20 cm del sensor ultrasonico, el robot se movera hacia
atras con la luz de estado roja. Si tu mano esta a mas de 20 cm de
dicho sensor, el robot se movera hacia atras con la luz de estado verde.

Ejemplo 6: usar una constante

Una constante es un valor que el programa no puede alterar durante la
ejecucion normal. El valor es una constante. Al contrario que una
variable, que se identifica por cambiar durante la ejecucién normal, la
constante permanece intacta durante la ejecucion.

Usar una constante puede ayudarnos a mover el robot una distancia
exacta de 100 cm. Por ejemplo, en el siguiente programa, tenemos una
constante determinada de «100». Después, usamos un bloque
matematico para dividir la constante con el perimetro de la rueda y
encontramos los giros correctos que tiene que hacer el robot para
recorrer 100 cm.

Mira el siguiente ejemplo e intenta averiguar qué hara el programa.

pac@B Bae: 2 b = GJE;‘Q 1®®rg
—If [0 # I:L + | |1'*";L_F| /D (“ N2
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Ejercicio 15: incremento y disminucién de la velocidad (lecciones 27-28)
Mira el siguiente programa. Este hace que el robot incremente su
velocidad en 10 cada vez que pulses un botdén.

éCémo puede el robot disminuir la velocidad si se pulsa el botdn de
bajar?

Usa la variable «velocidad», disminuyela en 10 cada vez que pulses el
botdn de bajar.

7 i'
l . Velocidad | Velocidad
J-i "'GJDZ; 2 b = GﬁD' '_"-GIE

NV A— gl b el g | s
i@ dGo |
el ol |@miaiad | X
= =
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Ejemplo 7: uso de mi blogue en algoritmos
Este programa es un buen
ejemplo donde se puede usar

mi bloque. Los algoritmos para ﬁ
incrementar y disminuir la QJE“*% -y

velocidad son muy amplios. — |
Destaca el algoritmo que ?‘FT‘ -
guieras para hacer un «mi qf;’ r _*-L;I @
. \ | 2zlbed | =
bloque», selecciona | {.;IJ_E;‘: o

«herramientas» y «constructor -
de mi blogue». Elige un dibujo S
adecuado y ponle nombre al

bloque. El resultado es menos Amplio, como puedes ver.

Ejercicio 16: programacion paralela utilizando tres motores y un sensor
Usando: haces paralelas, sensor ultrasénico, motores (variable,
comparacion, Idgica, fin de ciclo I6gico y espera)

Queremos crear un robot que se muevay, a la vez, utilice su sensor
ultrasdnico para registrar cuando se esta acercando a un objeto.
Cuando el robot se acerque, disminuira su velocidad y usara el motor
central para mover un objeto de un sitio a otro.
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Ejemplo 8: variedad

Las variedades son utiles. A menudo necesitamos algun lugar para
guardar mas informacion, almacenarla y usarla. Una variedad trabaja
de la misma manera que una variable. La diferencia es que puedes
guardar solo un valor cuando uses una variable, y muchos objetos
(nUmeros o enunciados de verdadera o falso) usando una variedad.

Necesitamos usar operaciones de variedad para gestionarla. Aqui hay
una pequena introduccion sobre como de facil es crear usar una
variedad.

A= Contadar 1 ) ) _
li N En Ia'secuon roja encontramos variables
N y variedades.

0 eer | Primero, usamos variedad numérica o

|6gica. Esta es la informacion que
podemos guardar en una variedad.
Podemos elegir escribir en una variedad
o leer de ella.

Distancia2

.

En el siguiente ejemplo tenemos una variedad
que contendré los colores registrados con el [z *® & @ B g
sensor de color. Usamos el bloque de
operaciones de variedad y escribimos en el
indice numérico. Después, transferimos la s
variedad de colores como «variedad dentro»  F OB s
Transferimos el valor del sensor al valor en el

bloque de operaciones de variedad. El indice podria ser también 0 o
Podemos transferirlo a un ciclo. Si usamos un «espera» o unos
sensores, podria ser mejor usar una trasferencia del ciclo.

o1 |

-Tl BT
J e -
i g pY ® a-aey: ¥ g

i . .J.v B
: I:L!LZ[(“L o 5] | e | L l@:l Ll L & |6 Fos] #( |
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Ejercicio 17: uso de variables y variedades

Como hacer que tu robot recuerde cinco comentarios y después siga
las instrucciones.

En el ejemplo 2 usamos una variable e hicimos que el robot se moviera
a la derecha cuando pulsabamos el botén derecho. En el siguiente
ejercicio vamos a crear un programa que nos permita pulsar el botén
cinco veces, y después guarde esos cinco valores. En el siguiente paso,
el robot leera todos los valores y los implementara.

Lo llamamos botdn de
variedad, ya que va a guardar
informacidén sobre qué botdn
se pulsa. Elegimos la variedad
numeérica.

Menu de la paleta — secciéon azul (lecciones 21-22)
En la seccién azul encontramos los bloques avanzados.

e L AL 5 18)

, ~— A \, —

—T

En este curso, necesitaremos utilizar almacenamiento de datos,
Bluetooth y bloque de envio de mensajes.

Usar Bluetooth entre dos robots requiere que tengas un programa

emisor y un programa receptor. Ambos programas tienen que cargarse

en el robot correcto y empezarse.

En el programa, el bloque de o —
’ H HP : ba & b [ ® —J'—.A E’l ™ 5

Bluetooth necesita iniciarse solo en 3 r-’ Eel TERLIT

L) E».f3|_ ® l.—l %TlEvslHe:;l {
uno de los programas. — &SV e
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El blogue de almacenamiento de datos se puede

usar para almacenar datos diferentes > I L'JF
provenientes de sensores y motores. ﬁ Zhahorl el |

Ejemplo 9: conexion Bluetooth
Vamos a crear un sistema simple de alarma, utilizando Bluetooth y dos
robots EV3.

- Primero, necesitamos establecer conexidon entre los dos robots.
Introducimos el menu de herramientas en las piezas y elegimos
Bluetooth en los dos.

- Después, elegimos de nuevo Bluetooth

- Finalmente, hacemos clic en conexiones

- La primera vez que conectemos los dos EV3, necesitamos usar un
codigo pin (que suele ser 1234) y hacer clic en ok.

Emisor y receptor

En un sistema de alarma, tenemos una unidad emisora que suele
conectarse a un sensor ultrasénico u otro tipo de detector de
movimiento. La mision del emisor en nuestro sistema de alarma es
registrar movimientos y enviarlos a la alarma, que es una unidad que
contiene un sistema de sonido y quizas pida ayuda por teléfono.

Tenemos que hacer un programa para el emisor y un programa para el
receptor. Ambos tienen que descargarse correctamente e iniciarse.
Solo de esta manera los programas tendran la posibilidad de alcanzary
enviar los mensajes del otro.

Solo se tiene que iniciar uno de los dos robots (el emisor).

En el siguiente ejemplo, tenemos un sensor ultrasénico que espera los
movimientos con la cercania de 50 cm. Si el sensor registra algo, se
envia un mensaje al EV3 (que es el otro robot). El mensaje dice
«ayuda».
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Programa emisor:

Tenemos otro programa descargado en el receptor, que empieza con
un bloque de espera. Espera el mensaje de «ayuda» y, cuando este
llega, se envia a la pantalla (en realidad se envia a la agencia de
seguridad) y suena una alarma 5 veces (en realidad suena hasta que se
apaga).

Programa receptor:
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Ejercicio 18: sistema de alarma

Haz un sistema de alarma que funcione en una fabrica que produce
papel blanco. Cuando el sensor de color registre algun otro color, envia
el mensaje «<ERROR» al sistema de alarma (pieza principal) que
responda con un mensaje de «kERROR» en la pantalla y el sonido
«COLOR DETECTADOM.

Cadena margarita y EV3 (lecciones 19-20)
Es posible conectar cuatro EV3 entre si y, asi, hacer un sistema con mas
sensores y motores.

Para programar los robots en el modc? de _h_;:@ P |

cadena margarita, debemos introducir las @b e |

propiedades del proyecto y marcar dicho

modo. W Daisy-Chain Mode _—“.—_ig-f?a H® g
@ 10 ﬁ 0.5

El primer robot conectado al ordenador
es el robot 1. Este tendra motor 1A, 1By
1C, y sensor 11, 12, 13 y 14 conectado a

él. La siguiente pieza se conecta a través e —
del Puerto del ordenador y Puerto USB. _J_ﬂf}} @ O Mg
Tendrd motor 2A, 2By asi. De esta @ | w08 v

manera, es posible tener varios motores

Y sensores conectados
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Los Unicos bloques disponibles para la programacién de esclavos (los
demas) son flujo, sensores y bloques motor. Todos los demas se
ejecutaran en la pieza principal.

Este ejemplo tiene una pieza

que mide en la principal. (pde <o '_J_;:@i@w_‘ ad o
[ellied [ [oJpete =3
(- .
_ En este ejemplo, la pieza principal
LoRE ® ® © M g | utiliza el sensor de ultrasonido para
@ 10 10 | 05|
S S— controlar los motores en las otras
Pae ceCy< U .
gl @i dos piezas.

Almacenamiento de datos (lecciones 23-24)

En este experimento vamos a medir los diferentes tipos de giros que
pueden hacer los robots y vamos a observarlos en el osciloscopio. De
esta manera, podemos comparar los giros e intentar entender cual
funciona mejor que los otros.

En el siguiente programa, todos los giros estan programados en el
mismo programa. En vez de hacerlo de esta manera, podriamos
haberlo hecho cuatro programas diferentes y hacerlos funcionar todos,
uno a uno.

Estos son los motores que funcionan en el programa:

Primero: el motor B solo usa el motor grande y el motor C detenido por
completo.

Segundo: motor B y C usando la direccién de movimiento
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Tercero: motor By C usando el tanque de movimiento con solo un
motor funcionando

Cuarto: Motor B usado (y motor C ignorado)

Tenemos que usar el reinicio del motor en ambos motores By C, para
hacer que el sensor de rotacion se vuelva a poner a 0. De esta manera,
el grafico también se pondra a 0 antes de medir el segundo giro.

| >+
- . T - )
N HCRORORAEE = V) i + i O a'Q (h O @ o aeld a-

QJD“ e _Qﬁu Uﬁl—) erd
==y

J‘ 4J;@f@;

S LS e

Nuevo proyecto

Elige nuevo experimento.

i

Nuevo experimento

En el sector de hardware, elige

=G lm )| B2 «subir» en la esquina derecho.
d | Firmware: v1.00H B Después, elige el archive que
[©  Tipode conexion : USB I | querrias importar al experimento.
— &l | %! Primero tienes que hacer

funcionar el programa en tu robot.

Data Log File Manager x
m Tarjeta SD Ordenador 3

Nombre Tamafio Fecha
[ BrkProg_SAVE
[ DaisyChaining
[ Erasmus_filer
[ Nytt program
[ Project

Importar Borrar Borrar todo

Cerrar
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El resultado aparecera asi. En este caso, podemos ver dos pruebas
diferentes importadas del mismo experimento. Asi, podemos comparar
los giros y, como podemos ver, el ultimo giro no fue muy bueno,
aunque el primero y el Segundo si que lo fueron.

deg 'dcg

-50 : -50 :
I : 2

Ejercicio 19: velocidad
En este experimento, vamos a usar almacenamiento para calcular la

velocidad del robot.

FFFPTPFTTTRTTTTTTTTTT Log B L+ i

]D|@|g x VJJJD \QQJ @4’4"@&1];_ <X
DI_:I‘Q‘D—L [Z]rmlu (T4 @rl .

i @ ® » JJD JJ-'

;‘,@_O_M_-J;‘@O Mg
@t dr ] @ =i vl o o] | L@ 2] | il ﬁ.__/,;"

Discute con tu compafiero équé crees que hard este programa?

35



Haz que tu robot utilice este programay, después, reciba el resultado
en un experimento nuevo. Pon en el numero correcto para los ejes de x
e y encuentra la velocidad (aproximada) para el robot.
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Soluciones posibles

Ejercicio 1
Solucién: recorrer 100 cm usando el blogue de tanque de movimiento

‘ NG Y| Movimiento de 100 cm
\ b - “ @ @ O '; Usar perimetro ruedas. 17,584. Dividir 100/17,584 = 5,686
\—I ‘0 ’754] | =0 |5 EBEI . Este es el nimero de giros usados para moverse 100 cm

Solucién: recorrer 100 cm usando el bloque de direccion

X XL

Ejercicio 2
Solucion: mostrar en la pantalla la distancia que recorre el robot

Para mostrar la distancia que recorre el robot,

usamos primero el bloque de giro. Elige uno de ﬁ @
los motores del robot (B/C) y coldcalo para QTD
medir los giros.

Usando blogues matematicos y cableado

B — Podemos usar un bloque
T 2 b it

A @B x = matematico para resolverlo.
_I
aofl b fointel]
Solucion: para mostrar la

distancia recorrida, usamos el bloque de giro. Elige uno de los motores
del robot y coldcalo para medir los giros. Después, transferimos el
resultado al bloque matematico y elegimos multiplicar los giros con el
valor 17,568 (cm), que es el perimetro de la rueda. El resultado se
manda al bloque de pantalla. Para realizar esta transferencia, tenemos
gue ponerlo en «transferir» en la esquina superior derecha. Después,
37
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los ponemos todos en un ciclo. Necesitamos un algoritmo extra para
hacer que el robot se mueva de verdad.

En esta solucidon hay un interruptor de ciclo en el final del algoritmo de

B+C e

";”Duﬁ I_@_@_: QD% @
Mu | 30 |5.535‘ -r"—LJ &_J

moto para detener el ciclo 01. Al final de dicho ciclo, hay también una
espera de 3 segundos, asi, el nUmero de rotaciones se mostrara
durante 3 segundos antes de que acabe el programa.

Ejercicio 3
Solucién: giro de 180 grados

|'I:': : \““L‘H @ @ @ = Mover blogue de tanque
{ - D“ e 'J; Usa 2 motores con 1 giro. Uno de los motores con velocidad
.—I @ — | - | . | J—|_ negativa y el otro, con positiva

\ J

Ejercicio 4

Solucidn: algoritmo para recorrer 100 cm x 100cm en un cuadrado
usando rotaciones. Es importante poner el ciclo a contar 4 veces, si
guieres que el robot deje de moverse después de completar el
cuadrado.

RN C— < E— e
L pa D&'},@@@”QJD

N‘- # _| ) d— Bloque de movimiento de tanque, usa 5,686 giros para moverse 100
(N - QOO gL, g .
\\ { ™ m m L M ) A o 1 Girar 90 grados, necesita 0,5 giros — usar el bloque de movimiento de
# -20| 20 5,68 M on l2olosl | '8! ot

) @ik @ | (w2d
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Hacer un algoritmo
1) Definir todo (movimiento, giros, pantalla, Contador, etc.). El
programa necesita contener para resolver el caso. «Lluvia de
ideas» (enfocada en una solucién concreta)

Ir hacia
delante

Repetir
cuatro
veces

Girarala
derecha

2) Reordenar los movimientos en el orden correcto

Ir hacia Girarala

delante derecha
A‘|III|!:p;:E!III.l;

cuatro
veces

3) Decidir qué bloques (o texto) demandan cada movimiento. Pon
los bloques juntos y crea un programa.

der ] .~®®O ".m.ﬁ@@@ " aﬁ;r‘ # @

el Or;jiz—sml Faan el | gt el

Ejercicio 6
Solucioén:

Solucion:
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Explicacion. Utilizamos el blogue motor dejandolo en posicion
encendido. Después, usamos el sensor tactil y el de color, y anadimos
comentarios de los dos sensores al bloque légico. El bloque légico se
pone en modo OR, que significa que, si el sensor tactil se pulsa o el
sensor de color ha detectado el color elegido, el bloque ldgico volvera
al estado de verdadero. El estado de verdadero se transfiere al ciclo,
gue quiere decir que el ciclo finalizara cuando el estado légico se haga
verdadero. Después, el motor se detendra.

'J‘ '“@3@;;% "'JD%

il T w1 1] PRy s

Ejercicio 8

Solucién:

Este programa muestra como puedes hacer que un robot cuente las
veces que se pulsa el «botdn superior» y muestre este numero en la
pantalla.

Aqui estamos hacienda una variable que se llama contador. Mas tarde,
usamos un interruptor y define qué pasara si se pulsa es «botdn
superior».
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Ejercicio 9

Solucioén:

Ahora vamos a crear un programa usando variables y sensores.
Primero, creamos una variable llamada «nombre del color» (o algo mas
describiendo qué hace la variable). Esta variable deberia tener un
texto, en este caso «rojo, negro, amarillo, verde y azul». Después,
ponemos un bloque de espera utilizando el botdn. El botdn del centro
iniciara el bloque de sensor. El sensor registrar los colores y,
dependiendo del color que registre, anadira el color a la variable
«nombre del color» como un texto.

Por ejemplo, el sensor registra el color verde. La seccidn del interruptor
en el programa hace que la variable «<nombre del color» mantenga el
color verde. Posteriormente, debemos leer la variable y conseguir el
color de él. Para ponerlo en la pantalla, usamos el cableado. Es
importante poner el bloque de pantalla en posicidon de transferencia en
la esquina superior derecha. También debemos recordar poner el
bloque de pantalla para gue mantenga el texto y los pixeles.

También es posible ponerlo en el sonido correcto. En este caso, el
sonido «verde» en el mismo programa.
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En el ejemplo de abajo, hay también un ciclo. El programa funcionara
cinco veces y después finalizara.

| pa ;i ﬁq; -.."’f'k_ 1egp ;J};C;P @ ﬁ;;‘? T_g__"_"_a_’““J-@_ﬂ'_"iaj--‘ &% g
f&T\ 7_e_|[21 Zﬁ, BT - !TFT oz | [mE] Jviefelixia] e juere] J # Fﬂf

Ejercicio 10

Solucién: programar el robot para que se muevay, a la vez, cuente las
lineas negras que pasa durante su camino. Deberiamos utilizar
programacion paralela. El numero de lineas negras deberia aparecer en
la pantalla, asi pues, necesitariamos usar variables y matematicas.

Tenemos que crear una variable. Nombra a esta «contador» y usa una
espera para el color. Elige el color negro. Tenemos que usar un
interruptor donde definimos qué deberia pasar si aparece el color
negro delante del sensor de color.

Se lee la variable «contador» y se eleva uno, usando la suma en un
bloque matematico.

_ i N i, w
sl Baei: 2 _-‘- Y G _J-‘-_J_\e T & x ¥ i Mg
ma )] |+ t v# @2l | (@l )z TR IR
= T
P e G 5 des: @
s#)° | &%t o
=] ab
ag ® O
0 .50 50

Escribimos el resultado en la variable «contador». Una pausa de un
Segundo y se lee dicha variable. Tras esto, se pone en la pantalla. Para

poner un valor de una variable en el bloque de pantalla, tenemos que
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elegir «transferir» en el menu superior derecho. Después,
transferimos. Pon todo en un ciclo, ya que queremos seguir contando
las lineas negras que pase el robot.

Ejercicio 11

Solucion: para hacer que el robot deje de moverse tras pasar 10 lineas
negras, anadimos algunos bloques extra al algoritmo que contiene el
bloque motor. En este algoritmo, leemos el valor de la variable
«contador» y lo compara con un valor seleccionado. Usamos el bloque
de comparacién y usa la elecciéon =. Luego, ponemos el valorba 10y
transfiere este valor al verdadero/falso de la ldgica al ciclo. Esto
significa que cuando el ciclo tenga un verdadero légico, finalizara.
Debemos poner un blogue de «fin de motor» para detener el motor.
Finalmente, ponemos un interruptor de ciclo al final del programa,
para terminar la ejecucion del ciclo contador.

LI 4
Solucion:
4
M ) () (— -] ) —
ol bapi: * b “coll Rap] Qe Bap@l T2 x vy Euge
Bl b i il o iaas
= =
>4 —l-i"- el S - &—aey: &
s#° % M 1 Q% |1 % =
- i (NN — T X o
as _y“n@@_y.ﬁ_’_@ a b =g O -‘-i&” _4_;-': a
| |Lodkad] | @l |ls 20 \ % V| :@'.
| —
Ejercicio 12

Queremos programar un robot que se mueva hasta que el sensor tactil
se pulse y el sensor de color detecte el color negro. Cuando se
condigan estas condiciones, el ciclo se detiene en un VERDADERO
|6gico. Después, el motor se detiene.
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Ejercicio 13a
Solucidn:

Ejercicio 13b
Solucioén:

_.
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Ejercicio 14
Solucion:

Si tu mano estd mas cerca de 20 cm del sensor ultrasénico, el robot se
movera hacia atras con la luz de estado roja. Si tu mano esta mas lejos
de 20 cm de dicho sensor, el robot ird hacia delante con la luz de

estado verde.

Ejercicio 15
Soluciodn:

%jl a

| T |

F Idd, || J— | BT -

L 2 b =dol =g A O e

| Ml esiat ai ligtiicl] —

| — £ Al
\\\\\\\\\\ l

‘JE ®gox: U-ﬂ@ e

T o '_f ‘@Jﬂf @]
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Ejercicio 16

Solucién 1

Este reto se puede resolver de diferentes maneras. Aqui hay dos
soluciones que hace que el robot haga las mismas acciones. Debido a
gue el robot no deberia representar ningun dato en la pantalla, no
necesitamos usar bloques de variable y comparacién como en la
primera solucion. El bloque de espera hace la misma comparaciéony el
programa se puede resolver de una manera mucho mas facil.

m_AP [T P_rmmmm =) _—_ b= i — =)
'- &l "@3@4]\..--. ... 4-4\..- ab=g "'tN@G) .--IJI-@ ab=gg®ab= ‘7 ab=gphC J.\"L "-‘-'— -IJI-\MOH—-'@ Mg
e Y I r f “ = . LT3 =r
Ozl (gl fegl) @l J| gt <\ I DI““’_-»#\I < LrH | \rJ - LH E728 W A ) [ ID\ o0 2|
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Ejercicio: 17

Solucion:
Creamos una variable llamada boton.

Después, necesitamos un ciclo que repita cinco veces, ya que el robot
deberia recordar cinco entradas diferentes de los botones.

Por cada botodn pulsado: lee de |a variedad, envia la informacién de la
variedad a las operaciones de variedad, consigue el indice y el valor del
botdn y envialo de vuelta al conjunto.

Después esperamos durante 3 segundos.

Lee del botdn, envialo a las operaciones del conjunto, consigue el
indice correcto, envia el valor para cambiar al modo numérico (es
decir, que conseguir un 1,3,4 0 5) y, después, haz funcionar el motor
adecuado.

 C=: ) ~ e e "
el ®ce e o) Q@i Pl age 2@ acgggagd # gy Qg
{IE[ | | o8> | @ 2l el o jma| | gir Lol e | RN | N
01
1 4 5
S Confirm B — =2 r L s, B - C _] |
- Ty
=@ Pde o™ gomr P @ Mgl ¥ oD DO Mg goges # -1(
D‘]xoo o \ I EUE[| | [DE[\ ! ] # ‘ @ -10.| 10 | 0.5 | J # ‘siv\
L P AL L g J L.
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Ejercicio 18

Programa emisor:

Programa receptor:

01

| abc = [ KRB Detectado

ng— T BGD. T xyEngy gp® |I| F"GD@ all F“'[GD“ ®@D‘b3.. @ “'ha

N

Ejercicio 19
En este experimento vamos a usar almacenamiento para encontrar la
velocidad del robot.
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Como podemos ver en la ventana del grafico, hay una parada de un
segundo al principio. Después, el robot empieza a moverse durante
siete segundos en la primera ronda, 3,4 segundos (8,2-11.6) la
siguiente ronda y, finalmente, 2,2 segundos en la ultima ronda.

Velocidad: 0,1256 m/s — 0,2512 m/s — 0,399 m/s (aproximadamente)
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