Unidad 7.1:Programacion Sensor de Luz
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éDonde esta el sensor de luz?
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Ubicacion del sensor luz en el InO-Bot

>| Sensor de luz ‘
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Sensor de luz

Sensor de luz El InO-Bot detecta la intensidad de |uz

Ejemplo:
% Scratch 2 Offline Editor
m @ Archivo> Editar™ Sugerencias Acercade .L "E- }{ :::
Mgl Programas Disfraces Sonidos
I.:?l ib F . ’
L
[TI'SI'D'H Distanc ] Irl.ﬂnuimientu IEuentns
e = | Apariencia | Control |
| TTS In0-Bot: Light level (AN | fsoriso f sensores 3 Light level < JEI] |entonces
- ILépiz IDperadnres Spin Left Medium by &) degrees

TS In0-Bot: Sound level WEEWD |
TTS In0-Bot: Battery level XM | § Datos J vas Blogues ra- € sequndos

I

Nota: para utilizar el sensor de luz se debe ocupar el comando por siempre, y dentro de este el
comando Si utilizando el operador apropiado con el comando del sensor de luz y algun valor
numeérico apropiado como se muestra en la figura.
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Ejemplo

Desarrolla un programa que permita al InO-Bot moverse cada

vez que sea iluminado, y crea un segundo programa que
permita al InO-Bot moverse cada vez que sea iluminado

agregando el comando esperar.
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Ejemplo

Desarrolla un programa que permita al InO-Bot moverse cada
vez que sea iluminado y crea un segundo programa que
permita al InO-Bot moverse cada vez que sea iluminado
agregando el comando esperar.

Solucion:

Light level <= ] Japtonces
Light level < il Santonces

Spin Left Medium by m degrees

b

-E-pin Left Medium by €5 degrees p_-:p-erarnsegllulns
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¢Cuadl es la diferencia entre ambas
soluciones?
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Robot InO-Bot

DESAFIOS
Sensor de luz
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Desafio 1

Crea un algoritmo que permita encender dos LED al
acercar una fuente de luz al InO-Bot.

;&

NEOEDUCA

AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA



Desafio 2

Crea un algoritmo que permita encender dos LED al
acercar una fuente de luz y que se apague luego de
quitar la fuente de luz.
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Desafio 3

Crea un algoritmo que permita al robot avanzar
mientras este siendo iluminado.
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Desafio 4

¢Qué hace esta programacion?

Spin Left Madum
espersar € segundos

P Lightlevel | > FEE Jedtances
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Desafio 5

Crea un algoritmo que permita encender cinco LED de
diversos colores al acercar una fuente de luz y luego de
dos segundos emita dos sonidos distintos.
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Desafio 6

Crea un algoritmo que permita al robot girar mientras
esté siendo iluminado, y al no estar iluminado que el
robot avance.

N

NEOEDUCA

AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA



Desafio 7

Crea un programa que permita al InO-Bot encender los
LED cada vez que escuche un sonido.
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Unidad 7.2:Programacion Sensor de Sonido
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é¢Donde esta el sensor de sonido?
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Ubicacion del sensor en el Ino-bot

'| Sensor de sonido |
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Sensor de sonido NEOEDUCA _

El InO-Bot detecta el nivel de
sonidos en el ambiente.

Sensor de sonido

Ejemplo:
% Scratch 2 Offline Editor
m @ Archivo> Editar™ Sujgerencias Acercade .L “1—- }s": ::
[z; ib ;~ . Frogramas Disfraces Sonidos
W
: I Movimiento I Ewventos
[TTS.!O-Botm m] IApariencia ICnntrnI -
[TTS.IO-Botl.ultlovel ] ISonido ISensnres Si_ EL] < Sound level  Jentonces
['lTS ) Sound m] I Lapiz IDperadUres .’Set-_AII LED= to Blue
e  Datos asparar €D segundos
L3
D) Ty

Set All LEDs to Blue

Nota: para utilizar el sensor de sonido se debe ocupar el comando por siempre, y dentro de este el
comando Si utilizando el operador apropiado con el comando del sensor de sonido y algun valor

numérico apropiado como se muestra en la figura.
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InO-Bot

DESAFIOS

Sensor de sonido

N
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Desafio 1

Crea un algoritmo que permita encender tres LED al decir la
palabra hola frente al robot.
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Desafio 2

Crea un algoritmo que permita recorrer 20 centimetros al
emitir un sonido frente al robot.
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Desafio 3

Crea un algoritmo que permita recorrer cuatro baldosas hacia
el frente, seguidamente girar en 90° a la derecha, luego
esperar dos segundos y encender tres LED cada vez que el
InO-bot detecte un sonido.
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Desafio 4

Set LED 8 o
¥
Set LED & to

éQué  hace  esta Set 150 @D ko
. s Set LED 64 to
programacion?

Forasards Madium for B em
P -

experar ) segqundas
i

Spin Leff Medium

@ espyeerar ) segundas
Sgin Right Medum
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Desafio 5

Crea un programa que permita al InO-Bot emitir un
sonido cada vez que el detecte un obstaculo.
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Unidad 7.3:Programacion Sensor Ultrasonico
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éDonde esta el sensor ultrasonico?

;&

NEOEDUCA

AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA



Ubicacion del sensor en el InO-Bot

4' Sensor ultrasonico ‘
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UNA NUEVA FORMA DE CAPACITARSE

Sensor ultrasonico El InO-Bot detecta distancia
Ejemplo:
% Scratch 2 Offline Editor

(SCRATCH! L & XX

Ml - Programas Disfraces Sonidos
l.le ib F . ’
W

@ Archivo> Editarv Sugerencias Acercade

I Movimiento I Eventos
§ #oariencia | control .
ISUﬂidﬂ ISEHSUFES Distance = BWs antonces

I Lapiz I Operadores Play sound ik
| TTS In0-Bot: Battery level EEXS® | 1 oq

TTSIn0-Bot: Distance MED |
| TTSIn0-Bot: Light level WA |
| TTS In0-Bot: Sound level WEEND |

F
lﬁpu’irseglulns
¥

set LED G to Red

set LED @8 to Red

Set All LED= to Blue

Nota: para utilizar el sensor ultrasénico se debe ocupar el comando por siempre, y dentro de este el

comando Si utilizando el operador apropiado con el comando del sensor ultrasénico vy algun valor

numeérico apropiado como se muestra en la figura.
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Robot InO-Bot

DESAFIOS

Sensor ultrasonico
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Desafio 1

Crea un algoritmo que permita encender cinco LED de color
rojo cuando el robot detecta un obstaculo y apagar los LED
cuando no hay obstaculos.
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Desafio 2

Crea un algoritmo que permita al InO-Bot detenerse cuando
detecta un obstaculo.
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Desafio 3

Crea un algoritmo que permita al InO-Bot, emitir algun
sonido de manera intermitente cuando detecta un obstaculo.
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Desafio 4

Crea un algoritmo que permita girar 90° en cualquier
direccion al detectar un obstaculo, luego el robot debe
hacer parpadear todos sus LED veces veces.
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Desafio 5

| set LED @89 to Red
¢ Qué hace esta rutina? Set LED €39 to Red
! set LED & to Red
| set LED € to Red
| Spin Left Medium by &) degrees

S~

sing

Set All LEDs to Off
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Ubicacion

de

comandos

asociados

d

sensores en Scratch

B Scratch 2 Offline Editor

“ & Archivov EditarY Sugerencias Acercade

~e

In0-Bot

X 240 ¥ 180
d/aB
InO-Bot

Escenario
1 fondo

In0-Bot

Fondo nueve:

E/do

4

Programas Disfraces Sonidos
I vovimiento ] Eventos
I.i\parienc:ia Contral

ISDnido ISensnres

ILépiz I Operadores
IDatos Mis Bloques

Set LED to Red

Set All LEDs to Blue

to 09

White LED Both

Forwards Medium  for @0 c

Reverse Medium  for @

Forward Medium
Stop motors

Spin Left Medium

om

by €5 deg

by &) de

Spin Right Medium

Play sound @

I'?
<
[

"4 Battery level

Distance
Light level

Sound level

A u
¥u o AR

&+

IR Sensor FL

|
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UNA NUEVA FORMA DE CAPACITARSE
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Desafio 6

Utiliza estos comandos para encender los LED del InO-Bot
cada vez se pase la mano por un area determinada utilizando
los siguientes comandos

IR Seansor FL

IR Sensor FR

IR Sensor BL

IR Sensor BR
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Unidad 7.4: Programacion Sensor de proximidad
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Defina los siguientes comandos NEOEDUCA
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IR Sensor FL IR Sensor BL \,
IR Sensor FR IR Sensor BR
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Sensores de proximidad NEOEDUCA _
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IR Semsor BL

El InO-Bot detecta El InO-Bot detecta
obstaculos en |la obstaculos en la
Sensores de parte frontal parte posterior
proximidad izquierda. izquierda.

IR Sensor FR

El InO-Bot detecta El InO-Bot detecta
obstaculos en |Ia obstaculos en |Ia

parte frontal parte posterior/
derecha. derecha.

IR Sensor BR
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Crea un programa que permita al InO-Bot emitir un sonido
distinto cada vez que el detecte un obstaculo debe utilizar a lo
menos dos sensores de proximidad.
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éDonde estan los sensores de proximidad?
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Sensores de Sensores de
proximidad frontales proximidad posteriores
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Sensores de proximidad DIEOEDUCA -

Ejemplo:
% Scratch 2 Offline Editor
m @ Archivo™ Editar ¥ Sugerencias Acercade .L "E- '}f. :::
MTgm! Programas Disfraces Sonidos
L:TI ib F . ’
W
[115 o “] IMuwimientn IEuentns
IApariencia ICnntrnI S e
TTS In0-Bot: Light | I nsor FL antonces
[ “ ] I Sonido I Sensores . :
Sat All LEDs to B
[nsms""“"m “] ILépiz IDperadnres — - —=
v ) I Datos Mis Blogques . ar @
['ITSI‘ﬂ-BUI:BaI‘I:E[]‘h‘I‘EI oy ] Spin Right Medium h\rmdegrees
Crear un blogue I

Nota: para utilizar el sensor de proximidad se debe ocupar el comando por siempre, y dentro de
este el comando Si utilizando el comando de alguin sensor de proximidad la figura.
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Robot InO-Bot

DESAFIOS
Sensores de proximidad
[ B
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Desafio 1

Crear un algoritmo que permita encender tres LED de color
verde cuando el robot detecta un obstaculo con uno de los
sensores de proximidad frontal.
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Desafio 2

Crea un algoritmo que permita al InO-Bot, emitir un sonido
de manera intermitente cuando detecta un obstaculo con el
sensor de proximidad posterior izquierdo.
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Desafio 3

Crea un algoritmo que permita girar 180° en cualquier
direccion al detectar un obstaculo con el sensor de
proximidad frontal derecho, luego el robot debe hacer
parpadear todos sus LED tres veces.
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Desafio 4

Crea un algoritmo que permita al InO-Bot detenerse cuando
detecta un obstaculo con algun sensor de proximidad frontal o
posterior.
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Desafio 5

por siempre
=i IR Sensor FL aentonces

Sat ANl LED=s to Blue

iQué hace esta *

esperar n sequndos
k

programacion? Set All LEDs to Blue

F

esperar n sequndos

Play sound m

"
esperar n segundos
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Desafio Final

Desarrolla un codigo que permita al InO-Bot retroceder igual
gue un automovil utilizando LED, buzzer y alguno de los
sensores revisados anteriormente.
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Clasifica los componentes del InO-Bot
como sensor o actuador

sensores
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Sensores y Actuadores

|

4

De los sensores facilitan la informacion
necesaria para que los robots interpreten
el mundo real.

Actuador

’

Genera el movimiento de los elementos
del robot segun las ordenes dadas por la

unidad de control
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