Unidad 7: Introduccion a los sensores, condicionales y operadores

Robodtica Educativa

Robot InO-Bot
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¢Qué es un Sensor?
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Parametros

& Scratch 2 Offline Editor
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| TTS In0-Bot: Distance WED |
| TTS In0-Bot: Light leve! D |
| TTS In0-Bot: Sound level WEEMD |

) Manipula al robot InO-Bot, vy
observa como varian estos
parametros e interpreta esta
informacion.

InO-Bot
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Objetos Nuevo objeto: '@ / & 3 3
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- ~e En esta seccion de
= ] Scra.tch el ro.b,ot muestra
775 n0.8ot: Sound evel KRR ﬂla informacion de los
(TS 0.2t Bty v BT ) distintos sensores de luz,
sonido y de distancia.
InO-Bot Adicionalmente aparece
el voltaje de la bateria del

InO-Bot.
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Ubicacion de comandos asociados a
NEOEDUCA

sensores en Scratch
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Taml - Programas Disfraces Sonidos

LETI ib F . ‘
|m'..;..=n-. — I Movimiento I Eventos

TTS Ind-Soe: Light ia IO . .

[T T ————— I.i\parlenua Control
| TTE 1 et By o WD | ISDnido ISensores

I Lapiz I Operadores
InO-Bot I Datos Mis Blogues

Set LED to Red

Set All LEDs to Blue

White LED Both  to 1L

X 240 ¥ 180
@, / H’ m Forwards Medium  for @0 cm

+-
ﬁ /H ﬁ Spin Left Medium by deg

)

InO-Bot

Escenario In0-Bot
1 fendo

Foendo nuewvo:

Spin Right Medium by €5 de

Play sound m

|# 8 Distance

Seccion de comandos
de los sensores

7l Light level
"8 Sound level

"l Battery level

IR Sensor FL




Ubicacion de comandos asociados a sensores

en Scratch

& Scratch 2 Offline Editor
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::] ib F . Programas Disfraces Sonidos
|m I Movimiento I Eventos
e | pariencia Control
| V1% imG-iet: Sy i W | ISonido ISensores
I Lapiz I Operadores
In0-Bot I Datos Mas Blogues

Set LED to Red

Set All LEDs to Blue

White LED Both to R

X240 ¥y -120

6 / ‘H’ &5 Forwards Medium  for @) cm

Reverse Medium  for @00 cm

Ino-Bot Forward Medium
Escenario In0-Bot
1 fendo

D
@/ an Spin Left Medium by 5 deg

Fendo nuewvo:

Spin Right Medium by €5 de

Play sound m

"l Distance
"l Light level
"l Sound level

"8 Battery level

IR Sensor FL
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hstance
Light level

Cound level
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Robot InO-Bot

DESAFIOS
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Desafio 1

Utiliza estos comandos para encender los LED del InO-Bot cada vez

gue este sea iluminado

Dstance
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Desafio 2

Utiliza estos comandos para encender los LED del InO-Bot cada vez
este sea iluminado

e 3

Cound level
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¢Qué diferencia existe utilizando el comando
por siempre?
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Operadores
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[.] ib F . Programas Disfraces Sonid
461
I Movimiento I Eventos . 7 o ?
) J ppariencia ] control C,Pa ra que sirven estos coma ndOS !
[T et iy . W | I Sonido I Sensores
==
In0-Bot I Datos I Mas Bloques

GD
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Mo 240 ¥ 180 4 -
e/0
¢/al

InO-Bot

numers al azar entre ﬂ v

Escenario In0-Bot
1 fondo
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Fendo nueva:
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Operadores relacionales
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- M @ Fovamas | Dsraces | sen Los operadores relacionales son
L
I:H::il-tm-“ Ir-.ﬂnuimientn IEuentus SlmbO|OS que Se Usan para
[ﬁﬁi'.':.] IApariencia I Control .
—) fsoide [ sensores comparar dos valores. Si el
o I;f resultado de la comparacion es
correcto, la expresion
GO considerada es verdadera, en
x: 240 y: s e caso contrario es falsa
. . =180 4 . . .
o/ al
numers al azar entre ﬂv
In0-Bot D
D
Es;crengrin InO-Bot m m
F{}nd{:'rllu:va' m ‘
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Condicionales
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Boomao - Roencares éPara qué sirven estos comandos?

| [ J overadores
InO-Bot I Datos I Mas Blogues

esperar n sequndos

repehir
Mo 240 r 180 4

por Siempre

entonces
InO-Bot
Escenario InQ-Bot
1 fondo

Fando nuewvo: E“tﬂ"cﬁ
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repetir hasta que




Condicionales

i Scratch 2 Offline Editor
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I Movimiento I Eventos
TTS Ind-Sck: Light la TN 1 3
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ILE’lpiz I Operadores
InO-Bot I Datos I Mas Blogues

repetir £
K240 ¥ 180 |4 4

e
=
InO-Bot
entonces
E=cenario In0-Bot =
1 fiondo

Fendo nuewa:

/-

=i
=i entonces
=1 no

repetir hasta que

Son una estructura de control, que nos
permiten tomar cierta decision al
interior del algoritmo, es decir, permite
determinar que acciones tomar dada
una cierta condicion.
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