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Ultimate 2.0 - Makeblock

Incorporar exitosamente un nuevo objeto en la clase es una tarea que requiere conformar un
especial diseno de alternativas de interés para los docentes y desafios donde se construye y
circula el saber, favoreciendo la participacipacion de los estudiantes.

Através de este documento, se espera presentar una propuesta articulada con los disefos cu-
rriculares de CABA con el objetivo es lograr que cada escuela incentive a los estudiantes para
que sean productores de sus conocimientos, al presentarles nuevas alternativas de trabajo.
Se espera que los docentes incorporen el objeto robético propuesto como fuente de inspira-
cion para recrear nuevas formas de ensefar.

El Plan Estratégico Nacional 2016-2021 “Argentina Ensefa y Aprende"" tiene por finalidad lo-
grar entre todos/as un pais con una educacion de calidad centrada en los aprendizajes, que
brinde a la totalidad de los/as ninos/as, adolescentes, jovenes y adultos/as los saberes social-
mente significativos y las capacidades para su desarrollo integral en condiciones de igualdad
y respeto por la diversidad.

Para ello, se establecen los siguientes ejes centrales de la politica educativa nacional:

1. Aprendizaje de saberes y capacidades fundamentales: Ingreso, permanencia, aprendi-
zaje de calidad y egreso de la totalidad de los/as nifios/as, adolescentes, jovenes y adultos/
as de la educacion obligatoria.

2. Formacion docente, desarrollo profesional y enseiianza de calidad: Formacion inicial y
continua, condiciones propicias para el desarrollo profesional docente y acompaiamiento
para el fortalecimiento de la ensefanza.

3. Planificacion y gestion educativa: Planificacion y gestion de los procesos educativos en
los dmbitos nacional, provincial y escolar para el cumplimiento de los objetivos estableci-
dos en este plan.

4. Comunidad educativa integrada: participacion coordinada y comprometida de toda la
comunidad educativa en la implementacion de este plan con acuerdo federal.

El Ministerio de Educacion de la Ciudad Auténoma de Buenos Aires refiere la importancia de
promover la incorporacion de tecnologia en las aulas implicando para ello una propuesta de
innovacion pedagogica mucho mdas abarcadora y compleja integrando la dimension partici-
pativa y colaborativa de la construccion de saberes con el aprendizaje basado en proyectos.
Tendiente a un “modelo de escuela cada vez mds inclusivo que motive a los estudiantes, los
provoque, los desafie, y fundamentalmente los posicione en un rol protagénico” (;Qué es la
Secundaria del Futuro?)®.

D"ARGENTINA Ensefna y Aprende - Plan Estratégico Nacional 2016-2021" - Ministerio de Educacion y Deportes de la Nacién
https:/www.argentina.gob.ar/sites/default/files/plan_estrategico_y_matriz_v9.pdf

@ Secundaria del Futuro” - Gobierno de la Ciudad de Buenos Aires
http:/www.buenosaires.gob.ar/sites/gcaba/files/secundaria_del_futuro.pdf
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Como decia Steve Jobs: “Todo el mundo deberia aprender a programar un ordenador, porque
te ensena como pensar”® seguramente han leido esta frase, tan vigente en este momento, en
el que los estudiantes nos sorprenden al convertir problemas e ideas en soluciones y creacio-
nes, que involucran la abstraccion, el pensamiento l6gico y las estructuras modulares.

Integrar la programacion en las escuelas es continuar desarrollando la capacidad creativa en
los estudiantes y brindarles la oportunidad de desarrollar y potenciar sus propias habilidades
para crear lo que imaginan y no ser solo consumidores de tecnologia.

La escuela que incorpore un objeto robético estara:

- Integrando la Cultura Digital y la innovacion pedagdgica en las clases.

- Creando nuevos roles en la comunidad educativa para garantizar una red de trabajo que
sostenga la indagacion, la creatividad y el pensamiento critico.

- Desarrollando conocimiento continuo dentro de la comunidad educativa como modo de
construiry entender la realidad.

- Incorporando el lenguaje de nuevos medios tecnoldgicos, entendiendo y construyendo la
realidad.

- Aprendiendo a través de actividades ludicas con objetos roboéticos y entornos de progra-
macion.

- Garantizando el acceso a la igualdad de oportunidades.

- Conociendo nuevos objetos con los ojos mirando hacia el futuro.

- Aprendiendo conjuntamente, estudiantes, docentes y padres

¢Qué es el kit Ultimate 2.0 de MakeBlock?
Es un kit de robotica profesional, que estd formado por elementos estructurales de aluminio
y engranajes, ejes, ruedas y otras piezas, de pldstico resistente. Dichos elementos junto a los
componentes electronicos propuestos: controladores, actuadores y sensores, permiteny pro-
mueven la construccion de robustos robots.

Posibilidades de construccion de 10 robots:

Robotic Arm Tank Camera Dolly

© Entrevista inédita que el periodista Robert Cringely le realizd a Steve Jobs en 1995 - https:/youtu.be/5GAIxfY_YLo
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3D Capture A 3D Capture B

Robotic Ant lling Tank

Robotic Bartender Detecting Robot
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Se pueden observar todos los modelos armados y su funcionalidad siguiendo el link https:/
wwwyoutube.com/watch?v=noutjGbBF2U

Partes constitutivas del kit

El Ultimate 2.0 ofrece una gran variedad de piezas de aluminio rectas, en forma de L, rectan-
gulares, disefadas para ensamblar estructuras solidas, resistentes y livianas. También cuenta
con elementos que sirven para la transmision de movimiento como engranajes, ejes, ruedas y
otras piezas.

Una de las caracteristicas mdas destacadas del kit es su facil conexion y cableado.
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El Ultimate 2.0 incluye una caja organizadora con tornillos y elementos para realizar uniones.
Las herramientas incluidas en el set son exactamente las necesarias para el armado de todos
los prototipos propuestos.
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Para interactuar con el contexto que rodea al robot, el kit incluye la siguiente variedad de sen-

sores:

Sensor ultrasoénico:

Se puede utilizar para
medir distancias o evadir
obstdculos, con
posibilidades de detectar
objetos desde los 304 cm
de lejania.

-

Sensor de aceleracion

y giréscopo:

El sensor acelerémetro de
3 ejesy giroscopio sirve
para la deteccion de
movimiento y

posicionamiento del robot.

Seguidor de lineas:

El médulo consta de un led
emisor de infrarrojo (IR) y
un fototransistor sensible
a luz infrarroja. El robot
puede seguir de manera
confiable una linea negra
sobre fondo blanco

o viceversa. Su rango de
deteccion esentrely 2 cm.
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Placas y componentes electronicos

Modulo Bluetooth:
Permite la comunicacion
inaldmbrico.

Placa MegaPi:

Es una pequeia placa
madre, muy poderosa,
basada en Arduino MEGA
2560. Tiene seis dreas de
funcion, que pueden ser
conectadas con diversos
modulos. Es capaz de
conducir10 servos u 8
motores de corriente
continua de forma
simultdnea.

Adaptador Me RJ25:
Convierte un puerto RJ25
estandar en seis pines
(VCC, GND, S1,S2,SDA Yy
SCL), los que son
compatibles con otros
modulos electronicos,
como el sensor de
temperaturay el servo.

Shield RJ25 para MegaPi:
Esta pequena Shield
(placa de circuitos
modulares) provee cuatro
conectores RJ25
identificados con etiquetas
de distintos colores, que
permiten la conexion de
modulos electrénicos con
la placa MegaPi usando los
cables RJ25.
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2 motores DC 25 mm
con encoder 9V /185
rpm

1 motor DC 25 mm con
encoder 9V /86 rpm

Son motores de giro
continuo.

Controlador de motor DC

para MegaPi:

Este controlador es capaz
de accionar dos motores
de corriente continua o un
motor codificador. Cuenta
con 16 pines, que le permite
conectarse a MegaPi con
so6lo encastrarlo.

Incluye proteccion sobre
corriente.
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Garra robotica. . Elobturador Me es un médulo
: especialmente disefado para que

camaras réflex digitales puedan
fotografiar automdticamente. Se puede
usar para tomar fotos a alta velocidad,
o video de tiempo transcurrido (lapso
de tiempo) o simplemente fotografiar
controlando el tiempo de exposicion.

Placa MegaPi:
Composicion y ensamble de puertos, controladores y médulo Bluetooth.

USB tipo B

. Remnicio
Mddulo de comunicacion
Sahdas de aha
potonca naldmbnca
Interruptor de 4 x controlador de motor
almentacién

3 x agujeros de
montaje M4

Fuente de almentacién de 4 x Interfaz motor DC /
alta potencia DC (6-12V) motor paso a paso
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B | Puerto serial naraware

Interfaz digital de una via
Interfaz digital doble
Puerto 12C

Intertaz andloga doble y
de una via

Controlador motor
con encoder

Controlador motor
paso a paso

Mddulo Bluetooth
(comunicacién inalambrica)

Maotor A [135RPM |

Motor B (1B5RPM )

Motor C (B6RPM )

Siguiendo los grdficos se podrd realizar un paso a paso de conexiones y ensamble de compo-
nentes electrénicos.

1. Colocar los controladores de motores encoder en los 4 puertos indicados con las clavijas
rojas (pines hembra, salida de potencia) y pines macho amarillos (entradas y salidas) de la
placa MegaPi.

2. Sifuera necesario se podrdn utilizar las interfaces verdes, que emiten la salida de potencia
para motores DCy paso a paso.

3. Colocar el médulo Bluetooth en los pines azules (interfaz inalédmbrica).



8.
9.
10. Es posible conectar con una placa Raspberry Pi desde los tres orificios de montaje M4.

Colocar la Shield RJ25 para MegaPi en los pines machos que se encuentran en tres filas en
serie. Esta interfaz facilitard la conexion de médulos electronicos. Puerto 5: interfaz de mo-
dulo de comunicacion RJ25 para agregar Bluetooth o WIFI que requiere RJ25.

Puertos 6y 7: interfaces dobles digital / analégica RJ25 para agregar sensores o modulos
RJ25 de entrada/ salida.

Puerto 8 - RJ25: permite agregar sensores o modulos RJ25 de entrada / salida

La placa MegaPi también contiene un Interruptor deslizante para controlar la fuente de
alimentacion.

Descargar programas y comunicaciones desde la interfaz USB de tipo B.

Una tecla de reinicio, un indicador de encendido (rojo) y un indicador de E/S (azul)

Experimentando con dos modelos de armado
En esta guia se trabajard en la programacion y el control de dos modelos de construccion: Ro-
bot Tanque con Brazo (Robotic Arm Tank) y Robot Detector (Detecting Robot).

El Robotic Arm Tank recorre diferentes El Detecting Robot posee un disefio que lo
suelos y con su garra robotica permite ¢ hace todo terrenoy tiene la cualidad de
tomar y soltar objetos, lo que posibilita su . detectar objetos cercanos, pudiendo

traslado. ¢ evadirlos o frenar ante ellos.

Construccion de Detecting Robot
Tutorial paso a paso del armado del robot:
https:/youtu.be/8k3qfqbZZQA

Informacion complementaria en:
https:/goo.gl/x9Ms72

NOVATECH ‘ J = ducodores




NOVATECH . ‘ J 2 -ducadores

Programando el Ultimate 2.0 de Makeblock
App mBlock para Tablet o Celular

MBlock es una app de simple uso que se puede utilizar en dos modalidades diferentes:

1. "HISTORIA" disenada como un tutorial ludico donde el usuario va siendo guiado median-
te pequenos ejercicios adquiriendo de este modo los conceptos y dindmicas bdsicas para
aprender a programar y comandar el robot.

2. "CREAR™ especialmente disenada para desplegar estrategias de aprendizaje, que brinda
la posibilidad de customizar la propia rutina de programacion.

Instalacion:

Instalar la app desde la tienda correspondiente o seguir el siguiente link y seleccionar el siste-
ma operativo correspondiente.

http:/www.mblock.cc/software/mblockapp/

mBlock

Wi R & P8 4]

B Farstedes

Programando con mBlock: Guia paso a paso
1. Como primer paso se debe ingresar a la app.
2. Vincularla con el dispositivo robético a través de Bluetooth.

Cerca del robot, el bluetooth se conectara automaticamenta e a

-
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3. Seleccionary explorar la modalidad Historia que propone la articulacion de bloques para
completar tareas sugeridas y poder pasar de nivel adquiriendo, exponencialmente, con-
ceptos y practicas mas complejas.

v | a conexion al dispositivo se ha realizado con exito

Historia

Para completar las i la Libre de crear proyectos y escribir
infar Iro programas
Para princ Para un nivel intermedio

Acceder al primer conjunto Leer las instrucciones Ensamblar comandos para
de desafios. recibidas. ganar el desafio.

4. Seleccionar y explorar la modalidad Crear que propone la articulacion de bloques para
customizary personalizar rutinas de programacion.

Acceder al modo Crear. Crear un proyecto nuevo. Ensamblar los comandos
para programar el robot.




App Makeblock para Tablet o Celular

La app Makeblock (i0S, Android) puede usarse para controlar los motores o para visualizar las
lecturas de los sensores. Es muy flexible, ya que los usuarios pueden diseiar sus propios pane-
les de control para su robot arrastrando y soltando comandos y elementos virtuales. Es ideal
para usuarios DIY (Hazlo-tu-mismo).

Instalacion de App Makeblock para Tablet o Celular
Instalar desde la tienda correspondiente o seqguir el siguiente link y seleccionar el sistema ope-
rativo.

https:/play.google.com/store/apps/details?id=cc.makeblock.makeblock

Makeblocké

wewcon [ aobin

% Todos

1. Ingresaralaapp
2. Vincular ambos dispositivos a través de Bluetooth. Tener en cuenta que el dispositivo debe
estar encendido.
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3. Presenta dos modalidades de pantalla de trabajo, una denominada “DISENA" donde se
pueden editar los comandos preestablecidos y/o crear nuevos y otra modalidad de pan-
talla que se identifica como “PLAY", donde se ejecutan los comando creados, editados o
sugeridos para controlar el robot.

Modalidad de pantalla Disefa Modalidad de pantalla Play

4. Desde la modalidad “Disefa’, se puede cliquear sobre cada botén, slider o joystick para
desplegar un menu de opciones.

5. Desde la opcion Codigo se abrird la siguiente pantalla. Al costado izquierdo de la misma, se
encuentran una serie de opciones (o paneles) que contienen bloques de comandos. En el
siguiente ejemplo se utilizaron bloques de movimiento:

< (- .. 3

Adelante-6
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< (- ...

. ° Empezar + Correr EREENTEM a velocidad | {00

I ﬂ Mevimiento USSR IZquierda ¥ ERGE L EL) m'
Mo @ Poner motor CC LKA a velocidad | ‘
: o Evento ‘
: © poner motor encoder a velocidad © [{0DD
. Detectar

@ poner servomotor slot EIED a angulo = EL)

N Mates +
@ O+ poner motor paso a paso avelocidad © [EDIG) distancia ¢ [§IB0)

Controles

Panel Movimiento

6. Los bloques de movimiento permiten decidir qué motores movery a qué velocidad (en caso
de motores CC) o con qué dngulo (en caso de servomotores). Para determinar el motor, se
debe identificar al puerto al que estd conectado (en la placa MegaPi). Para variar la ve-
locidad, es necesario hacer clic en el recuadro violeta para que aparezca la ventana que
permite ingresar la cifra deseada:
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7. Explorando cada panel de opciones, se evidencia que hay una categorizacion por color, que
permite diferenciar facilmente los comandos de movimiento, de los de eventos y del resto de
los bloques. Dicha categorizacion promueve un aprendizaje en programacion fluido y veloz.

Adelante-6

Monitor © poner motor encoder [EIFLILA a velocidad |

& poner motor encoder [T 7 a velocidad 00}

al tecla
Oetectar © poner motor encoder MERIIRA a velocidad ¢/

&= poner motor encoder TR a velocidad ﬂ-

Panel Empezar

(...

display o] en

I

t¢ definir LED en [EEEED a color §

B B O

g

LUl puerta6 v |

vt definir LED I

rojo |

verde |
azul |

tr definir # PELCIRE Iuces encendidas (NI slot (KM a color |

Panel Monitor

< (. ...

O cmeea

: 6
. 3 Izquierda
. Ma
E adelante .
: Monitar ' | [puerto1 v EYCEEEECEE 100 )
p - pueriot {puerio2 v FYCECEN 100 )

o Event

puerto&

@ Detectar T r (SR a velocidad ﬂ
@ Mates puertof
- R RS

r (TR a velocidad (D)

Panel Evento
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f
E Movimiento
100
100

Monitor

s leer sensor de luz LS

. Evento
N o < leer sensor de sonido =i CEK
@ fctecty & leersensor de temperatura y humedad (EITEITERS en (RS ¢ D
: d 1@
: & Miates § read commmen temperature sensor slot KD - <

Panel Detectar

< (... '

§ ° Empezas
: delante-6

notor encoder a velocidad m

: @ Detectar motor encoder [T a velocidad ()

motor encoder [TE 72 a velocidad ﬂ

[~ R m Inotor encoder [ITEIFIIEA  velocidad G|
[ o #
overdaders 7]
L O

I @ Mates
: Q - [ | elemento « |

Panel Mates

(- ...

. ﬂ Movimiento

R Monitar

KD a velocidad + §L0) :
VD a velocidad + §L0)
Y - R : :
. Esperar 0 i) sg 3
N Detectar [IS1Ed a velocidad | ‘
. @ ' Esperar hasta ‘ sg 0
02 v EVELLGEN] m
R @ Mates - <

repetir siempre

repetic ¢ [} | veces

Panel Controles
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8. Una vez finalizada la etapa de programacion, se podrd acceder al propio tablero de control
funcional presionando la opcion Play.

Programando robots con mBlock

MBlock es un software de programacion grdéfico especialmente disefiado por Makeblock para
Educacion. Es una forma innovadora de aprender y experimentar con programacion.

Estd basado en Scratch, que es un lenguaje de programacion visual desarrollado por el MIT
Media Lab.

Las funciones de mBlock incluyen:
- Desarrollar programas arrastrando y soltando bloques.
Dibujar imagenes.
Contar historias.
Escribir proyectos interactivos y programar juegos.
Controlar diversos modelos de robots de Makebhttp:/www.spc-makeblock.es/programa-
tu-robot-con-scratch-y-mblock/lock (mBot, Starter Kit, Ultimate Kit).
Ejecutar programas en robots Makeblock para brindarles autonomia.
Convertir programas basados en bloques en programas de Arduino (lenguaje textual) y
aprender habilidades de programacion avanzadas.

Instalacion de mBlock

Visualizar el siguiente enlace y seleccionar el sistema operativo correspondiente al dispositivo
que se va a utilizar (PC, notebook, netbook, 2 en1):
http:/www.mblock.cc/software/mblock/mblock3/

mblock 3
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Programacion de Robot
A continuacion, se recorrerd una guia paso a paso para lograr que el robot avance hasta que,

al detectar un objeto a menos de 30 cm, se detenga.

Esta secuencia utiliza como modelo al Robot Detector (Detecting Robot).

Secuencia de programacion
1. Unavezinstalado el entorno de programacion, iniciarlo.

E ...... - S s
Sﬁ'lt Edit Connect Boards Edensions Language Help
) Untitied g ces

&+ W

o (8

X240 Vi 74

t j:-'l:ll[.:-@n:.'_l )
Sprtes New spite: @ / 4l B -

. Stage
: 1 backdop
* Mew backinop

a/da

Pantalla de inicio del entorno de programacion
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2. Para seleccionar el idioma, tendrd que desplegar el menu de “Lenguaje”.

W) Uniitled

Objetos

¢ Escenario

Tlondo Catiin display 7-segments
+ Fonda nusvo:
E Catalk '™ ¥
k led (NI
: a S Arabic
. Swenska aQ=qQ

Seleccion del idioma

3. Seleccionar la placa con la que se va a trabajar, en este caso, MegaPi. Para ello se debe
acceder al menu “Placas”.

[ e S

' ) urited e ~e
: Arduing Leonardo
Arduine Nana | megad2s )
Arduing Mega 1280
Arduine Mega 2560
Makeblock
Startes/Ultimate (Qrion)
Me Une Shisld
mBot (mCore)
mBat Ranger (Auriga)
¥ Ultimate 2.0 (Mega Pi)
Otros
PicoBoard

X:-126Y- 180 <

Objetos Nuevo objeto: o / ﬁ ﬂ

:  Escenario
1 fondo

o Fanss aueve

G/

Seleccion de la opcion Ultimate 2.0 (Mega Pi)
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4. Iniciar la conexion de la placa con la computadora. Con el robot y la computadora encen-
didos y conectados mediante el cable USB, acceder al mend “Conectar”, alli a la opcion
“Puerto Serie" y seleccionar el COM senalizado, en el caso que muestra el ejemplo: “COM 3”.

Y i T T -
+ Archivo  Editar [ Conectar | Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

: ” ' = : T
| Unie uerte serie Al CoM JProgramas | Distrace : &+ H M

Bluetooth

Seiial 246 ' I | )
Eed , I 0w | ’\‘.f
Actualizar Firmware I ic I : - : :- -

Restausar Programa Predeterminadio k I

Establecer modo de fammwase * PLErtOE™ 0 O

Wer codigo

Irvstalar Dvrver de Arduing

r da la cdmara i

entilador E |

X102y 180

Dbjetos Huev abieto O /Gl 2
H

¢ Escenarin
1 fando

Conexion de la placa con la computadora

5. Seleccionar el panel “Robots”. Al hacer clic, se despliega una lista con las posibles acciones.

¢ Lenguaje Ayuda

-
,1?@
(¥
K
s
AR

F . Programas Disfraces Sonidos

I Movimiento l Eventos

I Apariencia
I?-Jnl-::-
ILnr:l:.

IDatca y Bloques

establecer mini ventilador - Eld en sentido horan’o"’

codificador del motor veloclad/rpm
codificador del motor posiciin/agrados

distancia del sensor de ultrasonidos §




NOVATECH = -ducadores

6. Seleccionar dentro de las opciones brindadas, el comando de inicio de la programacion
identificado como Programa de MegaPi. Al seleccionar dicho botdn, se lo deberdn soste-
ner y desplazar hasta la zona gris de la derecha, que serd nuestra ventana de trabajo.

: gl
M, Unfitlied F . ——
. Movimiants
svimie fa3
ol
[w]
X 2
¥
ertof
el servo (@R en angulo (N
X240 ¥ 65 4 g e
Objetos Nusvo ebjete: @ / @l I
. Escenario
1fonde
* Fonde nuavo
a/ae
4 Q=aQ

7. El programa debe, como primer paso encender los motores. En este robot se utilizaron
dos motores controlados por encoders o codificadores.
Se propone buscar dentro de las opciones de “Robots”, el comando:
Establecer codificador del motor (Puertol) velocidad (180 rpm)
Se necesita repetir la accion, indicando un comando para cada motor.

8. Se trabajard con una velocidad de 100 rpm en un motor y -100 rpm, en el restante.
El negativo (-) se utiliza para indicar a un motor que deberd girar en sentido contrario.
Se usan sentidos de giro contrarios debido a como se han ubicado los motores
en la construccion del dispositivo.
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Emmmcmsmmummwm

. . frace f g ol -
DT Uniitied L : &

o (o8]

el motor viloodad EEE rom

del motor veloodad @ED mm

i
N240 ¥ 180 4

Huevo cbieto: @ / Gl 1B

. Escenano
1 fondo

* Fendo reava:

T

9. Lafinalidad de esta actividad es que el robot frene al encontrar un obstdéculo cercano.
Teniendo en cuenta lo que se espera, se indicard que los motores se apaguen al detectar
(mediante el sensor de ultrasonido) un objeto a una distancia menor a 30 cm. Se sugiere
continuar con el mismo comando, pero esta vez, cambiando su velocidad a O rpm, para
que ambos motores frenen. Observar qué sucede.

¢ Archivo Editar Conectar Placas  Bdensiones Lenguaje  Ayuda

:| Progran Disfrace b oL
| unitied pa g Frovemas - O
(s
Sy
i)
% 21
¥

Programa de MegaPi
establecer codificador del motor (JIEIRI8 velocdad npm
establecer codificador del motor \le-lr.'l.:lrjad @U) rpm
establecer codificador del motor w.'-lm.:d-sd ® rom
establecer codificador del motor (NEIREM veloddad @ rom

fiyar motor IR veloadad @ |
[Fuertos -] sanco1 - ERIEEN ¢
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10. Si se ejecuta el programa que se desarrolld (hasta ahora), se podrd observar que el robot
se queda en su lugar. Esto se debe a que no hay un tiempo entre el encendido y el
apagado de los motores. Para resolverlo, se debe recurrir a las esperas, dentro del panel
de “Control” se debe seleccionar la opcion “Esperar hasta que”.

Recuerde que el objetivo es que el robot espere a que el sensor de distancia brinde un
resultado menor a 30 cm.

« Archive Editsr Conectar Placas EBtensiones Lengusje Ayuds
:.3 Untitled F . Programas Distraces Sonidos J, + e ::

establecer codificador del motor
establecer codificador del motor

i entonces
X: 240 y: 154 4 fd entonces
Objetos Nuswo objete: @ / i @ B
I i
ﬁ::g:o repetir hasta que
* Fonds nuwe 4
w/a
: az=a

1. Dentro del bloque de espera que se utilizd, hay un espacio con forma de rombo. En ese
espacio se debe introducir la condicion de espera. Asi, dentro del panel “Operadores” se
buscard y seleccionard un bloque que tenga la siguiente estructura: (espacio) < (espacio).
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12. Para finalizar el programa es necesario ajustar los pardmetros de la desigualdad:
En el espacio de la izquierda se debe ubicar un comando que indique el valor que lee el
sensor de ultrasonido. Asi, dentro de las opciones del panel de “Robots”, se debe
seleccionar el comando “distancia del sensor de ultrasonido”.
En el espacio de la derecha, escribir el valor “30", que refiere a los 30 cm de distanciaq,
donde cambiard la condicion y el robot se detendrd.
En el siguiente ejemplo, el puerto donde estd conectado el sensor es el 8.
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13. Para descargar el programa realizado a la placa, se tendrd que pasar al modo “Arduino”.

Esta opcion se encuentra dentro del menu “Editar”.
14. Observar que se abre una ventana de lectura en Arduino IDE que refiere a la secuencia de

programacion generada.

mmmcmmwmm
Z Programas A

Editar con IDE de Arduino

_____ de Ssfruarederial hy
5 #include <MeMegaFi.h>

7 #/Encodex Hotar
8 MeEncsdesOnBoard Encedes_1(510T1):
# ¥aEncodesOnBoard Eacodes_2 (310731 :

10 HeBncodesCnBoard Encedes_3 (316731 :

11 MePnesdesOnBeard Enssdes d (3LOT4):

12

13 void isr_process_encederd(void)
181
13 i (digitaiRead (Encoder_1.gecPorca{)) — o) v .

i " 2
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15. Para grabar el programa en la placa Mega Pi, hacer clic en “Subir a Arduino”.

Editar cc:

@ Atra Subir a Arduino
L)
et 1 #idclude <Arduino.h>

e 2 $indMgde <Wire.h>

iz 3 #includwgig #ESerial.h>
4
5 #include <MeMegaPi.h>
&

7 //Encoder Motor
8 MeEncoderOnBoard Encoder 1 (SLOT1):
9 MeEncoderOnBoard Encoder 2 (SLOT2):
10 M=EncoderOnBoard Encoder 3(SLOT3):
] 11 MeEncoderOnBoard Encoder 4(SLOT4):
12 :
———"| . 13 void.isr . vrogess..encoderl fwodd)................}

N puertos B 30)

16. Al cabo de unos segundos aparecerd una leyenda que indique “Subida finalizada”.

: Ayuds

Empezar carga

Subida finalzada

Cerrar

17. Debido a que el programa se grabd en la placa, es posible desconectar el cable que vincula
al robot con la computadora, y observar que ya es autonomo. Teniendo las baterias carga-
das, el robot ejecutard el programa.
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Potencialidades

Ademas de las opciones de armado que ofrece el kit, es posible alterar ciertos aspectos y ge-
nerar nuevos prototipos. Es escalable la propuesta dado que se pueden plantear nuevos pro-
yectos de tipo “Hagalo usted mismo” (DIY), promoviendo la creatividad, la utilizacion de diver-
sos materiales y dando lugar a la capacidad inventiva de los estudiantes.

Otra potencialidad del software mBlock es su compatibilidad con otros kits del mismo provee-

dory con Arduino, contando con comandos propios para programar directamente sobre esta
placa.

Zﬂ- mEBlock - Based On Scratch From the MIT Media Labiy3.4.5) - Desconectar - Mot saved
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Por otro lado, el programa permite la traduccion del lenguaje grdafico (por bloques) al textual
(Arduino IDE) promoviendo la evolucion en el aprendizaje en programacion.
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Otra gran potencialidad es que la placa MegaPi puede ser conectada con una placa Raspbe-
rry Pi, lo cual permite la realizacion de multiples proyectos, escalables en relacion a los conoci-
mientos de programacion de los estudiantes.
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Actividades para el aula

(;iclo Bdsico u Orientado (seguin nivel de conocimientos alcanzados)
Area: Matemdatica/ Geometria
Recursos: Ultimate 2.0/ Modelo Robotic Arm Tank
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Construcciones de figuras geométricas
a partir de ciertos datos.

Propiedades que fundamentan las
construcciones.

Exploracion y representacion de lo real.
Creatividad e innovacion.
Uso autéonomo de las TI.

Actividad 1
1. Distribuirse en grupos y armar el siguiente modelo:

2. Con cinta aisladora (de un color que contraste con el piso del aula) generar un camino or-
togonal (que incluya diferentes figuras geométricas en su disefio) que serd recorrido por el
robot.

3. Colocar un objeto como "meta” al final del recorrido.

4. Programar el teclado de la computadora para que pueda ser utilizado para guiar al robot
alo largo del recorrido planificado, tomar el objeto con la garra robética y recorrer el cami-
no en el sentido inverso. Al llegar al punto de partida, el robot soltard el objeto.
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Actividad 2
1. Distribuirse en grupos y armar el siguiente modelo, que incluird los sensores de infrarrojo y
seguidor de linea.

2. Programar el robot para que, funcionando en forma totalmente auténoma recorra un cir-
cuito irregular conformado por una linea negra y al encontrar un obstdculo gire hacia la
derecha y se desplace hasta retomar el circuito en otro tramo. Asi, cada vez que encuentre
un obstdculo, modificard el recorrido marcado previamente.

Crea tu propia propuesta de clase
Los participantes organizados en pequeios grupos creardn una actividad para un grupo de
estudiantes.

Tendrdn que pensar el tema, la actividad, los recursos humanos, las dreas del conocimiento
involucradas y los elementos con los que cuenta la escuela entre otros, serd fundamental ca-
tegorizar todos los insumos necesarios segun su uso y funcionalidad.

Al finalizar la actividad colocardn el documento en un muro especialmente disefado para
compartir sus creaciones con otros colegas, de manera de conformar un tablero con podero-
sas ideas para las clases.

iComenzamos!

Ano: ____ano-Ciclo___
Area/s del conocimiento:
Recursos:

- Ultimate 2.0 - Makeblock

- Tablet o celular con app Makeblock y mblock instalados

- Materiales con los que cuente la escuela
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: Detalle los recursos humanos y materiales, categoricelos segtn su disponibilidad
:y funcionalidad en la actividad.

¢Cudles serian las competencias que desarrollardn los estudiantes en una clase con el Ultima-
te 2.0? Identifique:

COMPETENCIAS MARCAR
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Piensa un tema para desarrollar una actividad inicial:

{ ACTIVIDAD

Selecciona las competencias y los contenidos:

COMPETENCIAS DE EDUCACION DIGITAL §{ CONTENIDOS DEL DISENO CURRICULAR

Descripcion de la actividad y sus diferentes momentos.

Las areas del conocimiento seleccionadas para la actividad, como se espera que se involucren.

¢Qué tipo de propuesta estardn realizando sus estudiantes?
(guiada, auténoma, de creacion propia, otras).
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¢.Como presentard la actividad a los estudiantes? (video, multimedia, oralmente, otros).
Explique:

Identifique el modelo de evaluacion que le gustaria utilizar en su clase (de proceso, autoeva-
luacién, coevaluacion, otra). Describir como se podria/n utilizar esta/s evaluacion/es.

MODO DE REALIZACION
: (matriz, lista de cotejo, tabla saber preguntar aprender SPA, otros)

EVALUACION

¢.Como recolectard las ideas de los estudiantes para disefar actividades que sean de su inte-
rés, una vez finalizada la actividad?

Algunas preguntas que pueden ser utiles al preparar la actividad:

Qué... se quiere hacer... Naturaleza del proyecto.

Por qué... se quiere hacer..Origen y fundamentacion.

Para qué... se quiere hacer... Objetivos, propositos.

Cudnto... se quiere hacer... Metas.

Doénde... se quiere hacer... Localizacion fisica (ubicacion en el espacio). Cobertura espacial.
Como...se va a desarrollar... Actividades, tareas y evaluacion. Métodos y técnicas.
Cudndo... se realizard... Calendarizacion o cronograma (ubicacion en el tiempo).
A quiénes... va dirigido... Destinatarios o beneficiarios.

Quiénes... lo van a desarrollar... Recursos Humanos.

Con qué... se va a hacer... Recursos Materiales.

De qué manera... se va a costear... Recursos Financieros.




