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1. ENUNCIADO

Se trata de crear un robot capaz de aprender. Debera resolver un laberinto por los pasillos del instituto.

La primera vez, usando sensores de contacto y ultrasonidos debe resolver el laberinto a la vez que memoriza el recorrido. Puede
chocar. En un segundo intento, una vez memorizado el camino, debera superar el recorrido sin sensores.

Una vez conseguido esto, se simularan e implementaran mejoras:

@® Enviar el recorrido via bluetooth a otro robot.

@® Opyimizar la trayectoria del recorrido

@ Ajustar los pardmetros de aceleracion, velocidad, freno... parair lo mas deprisa posible
@® Radiocontrol con smartphone

@ Programa en scratch que simula el trabajo

2. OBJETIVOS DIDACTICOS

@® publicaciény exposicion de los de trabajos.

@ Ser capaz de trabajar de manera auténomay de encontrar la informacién necesaria a la hora de afrontar las dificultades.
@® Disenar, construiry programar un dispositivo robético capaz de resolver un problema tecnolégico complejo.

@ Trabajar en equipo, de manera coordinaday eficiente, planificando y registrando las tareas necesarias para lograr superar el
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https://scratch.mit.edu/projects/96154312/

proyecto.

Ser capaces de mantener una buena comunicacién a todos los niveles, incluyendo la gestién de documentos compartidos y la
Dominar las herramientas informaticas necesarias para ser capaz de superara el proyecto y continuar auténomamente el
aprendizaje de la robética.

Aplicar al entorno Enchanting, los fundamentos teéricos y la experiencia adquirida programando con Scratchy de matematicas.

@ Ser capaz de trabajar de manera compleja con datos vectoriales, teniendo en cuenta el volumen de informacién necesaria y la

memoria del robot.

Reconocer las diferencias entre los programas Scratch y Enchanting, en particular la utilidad de los nuevos bloques. Conocer
BYOB.

Comprender el concepto de control y las diferencias entre bucle cerrado y abierto.

Conocer y emplear diferentes sensores y actuadores, anadiendolos de manera progresiva al proyecto, para la captacién de
datos y su posterior procesado.

Aplicar conocimientos matematicos en la captacion y posterior procesado de datos y en la interactuaciéon con los servomotores.

Manejar adecuadamente la unidad de control programable NXT de LEGO.

CONTENIDOS

Enchanting. Manejo del programa.

Robot NXT

Aplicaciones de las Listas o Vectores. Almacenamiento y extraccion de datos.
Procesamiento de datos

Tipos de sensores y aplicaciones. Ultrasonidos.
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- Aplicaciones de los servomotores
- Ajustesy Calibracion

4. ACTIVIDADES (secuenciadas)

Se trata de un proyecto en el que se plantean problemas a través de los cuales se van cumpliendo los objetivos. Cada dia o dos dias,
Nos ponemos unos objetivos comunes para trabajar en equipo. Al final, evaluamos y ponemos todos en comudn lo aprendido y
decidimos como segquir. La secuenciacion aproximada:

FEC
HA SECUENCIACION REGISTRO DIARIO
26/01 Propuesta del proyectos
Presentacién y organizacién del proyecto.
Problema 1: Presentacion de Enchanting. Instalacién del programa.
¢Como programar un robot para que resuelva “cualquier laberinto”, Presento grupo en gmail de la asignatura.
27/01 | utilizando sélo sensores de contacto? Plantean en papel lineas generales. Realizan flujograma
Simulacioén virtual de la programacion del robot en Scratch 1.
Aplicaciones de listas y bloques.
28/01 Conclusiones y comentarios .
Problema 3:;Cémo recordar la trayectoria recorrida?
Recuerdolistasde scratch y hacen simulaciones con los laberintos de
1/02 | prueba. Simulacién virtual de la programacion del robot en Scratch i
Simulacion virtual de la programacion del robot en Scratch lil
2/02 Diferencias y similitudes entre enchanting y Scratch
Configuracion de motores y sensores. Display y botones.
3/02 Programa de prueba Enchanting.
Problema 1: Primer contacto con NXT. LEJos. Conectar, grabar programa. Menu del
15/02 [;Coémo programar un robot para que resuelva “cualquier laberinto”, ladrillo.
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utilizando sélo sensores de contacto?

Primeros programas: movimiento y sensor de contacto

Programa que, mediante sensror de contacto, avanza pegado a una
pared.

16/02 Problemas encontrados.
Andlisis y comentarios acerca de los problemas.
Primer programa para ultrasonidos. Usar display para visualizar estado
de
17/02 | Problema 2: Influencia de las pequefas imprecisiones los programas probados.
18/02 Ultrasonidos. Problemas encontrados: distancias limite
Se sigue con programa para ultrasonidos.
22/02 Se crea programa para maniobra en caso de choque.
Prueba de programas propuestos el fin de semana.
Pruebas de Calibracion de los giros y estudio
23/02 de errores acumulados. Pruebas de precisién
Pruebas de Calibracion de aceleracion y velocidades maximas
24/02 en trayectoria cuadrada corta
Andlisis previo y comentarios de los resultados observados.
25/02 Prueba de precisién en una trayectoria lineal larga
29/02 | Problema 3:;Cémo repetir la trayectoria?
Influencia de las pequefias imprecisiones?
1/03
2/03
3/03 [Realizacién de la memoria derl proyecto
7/03 | Presentacién de los proyectos
8/03 | Problema 4 :;Cémo mejorar el proyecto?
9/03
10/03
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5. EVALUACION

PROYECTO

ORGANIZACION ¥
GESTION . PRODUCTO
DE DOCUMENTOS SIMULACION SCRATCH: EINAL .
ACTITUD {18 puntos) MEMORIA PRESENTACION
{10 puntos)

TOTAL
PROYECTO

@ CRITERIOS DE EVALUACION:
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6. RECURSOS

- Saladeinformatica
- Kits Robot Lego NXT
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B1AB PROYECTO PROGRAMAS ¥ SIMULACIONES

Archiva
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FROGRAMAS ENCHANTING
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PROGRAMAS ENCHANTING

22022016 ddiaz profe
Traza cuadrada de 40 om de lada.
23022014 ddlaz prafe CALIBRATION square v} Para ver La precisidn del movimiente.
. ——— Estar slempre ha una distancla comoda de la pared,
2402720146 Glarrayoz "DRuiz 3 Tocar pared 2,0 rd misy lajne il muy esres
El programa se musve mientras esta entre una distancia de 15 y 25 om.
25M0FF20E Andrés Aranguren, Jaime Montilla, Inaki Gutierrez, Melany 1 Prusha Wi4 Pero cuando no esta en esa Franja se mueve 90 grados y avanza 10 cm
ywuelve a girar 90 gradas para posicionarse en el mismo lade
. . B, : . Comprobamas la precivan del gire & intentamas llegar a un giro de
237027201 6 Juan Antonio Fuentes, Jennifer Gagray, Einar illanes v Mikel i 90° aproximadamants poniendo 87° en el programa.
2470272016 IMarta Orox 3 canducir y girar Sina esta cerca de la pared retrocede y gira 45°
Saguimos con el calibradar ya que tuva Fallos de gira,
. . . . . Mo glraba los 307 exactos, tuvimos que poner 63%-84°, para que asi
23027201 6[Juan Antonio Fuentes, Jennifer Gaghay, Einar llanes y Mikel sparents que glralas 00°, Scapechamas qua L Falls £u debis s L rusda
trasera poguena.
24022016 Jazmin Almandras,Sabine Marifao s
B R e Tt T L T N R T LR
siestaa-de 20 cm de la pared gira 90° avanca 3cm y girar -90°
103/ 2016 Asier diaz & detecta pared y avanza V0.1 siesta entre 20y 30 cm avanza
Siesta g+ de 30 cm de la pared gira <907 avanza 3 om y gira 90°
Al -
24/02f20146 Jaime Montilla v David ;:F: CALIBRATION _square V2 Traza el recerrido de una baldesa del suals
30326
4032016 IMarta Oroz 2 baldozaiconas Hace el recorrido de la baldasa y muestra iconas de lo que hace
503216 Glarrayoz 3 CALIBRATION _square_v1,1 He bajada la velocidad de aceleracidn, velocidad de giroy marcha
24020 Ielany 1 distanclz-ultrasanidos Contrala ba distancia a la que se encuantra un objeto
Glarrayaz 3 CALIBRATION _square_v1,2 He subida La velocidad de marcha, la precision sigws bn 7-13
[aniel Ruiz de Erenchun 3 CALIBRATION square_ vl 4 e subido 12 aceleracien de 25 2 M0, 5e desvia mas
Glarrayaz 3 CALIBRATION _square_w1,3 He subida la velocidad de marcha, la precision siguee bn 13-20
ifnaki 1 He subida la velocidad de gire y calibrado las moteres del o

24/0220146
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