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PUEDE VER TODOS LOS EJERCICIOS DE ESTE DOCUMENTO A TRAVES DE LOS VIDEO
TUTORTIALES DE YOUTUBE CREADO POR EL AUTOR EN

LISTADO DE VIDEQOS SOBRE LA APP DEL MBOT RANGER
)
Buscar en Youtube “mbot ranger app” y apareceran de primero

01 Robot mBot Ranger: Instalacion de la App y crear un panel de control
a partir de otro

poder controlar al robot mBot

NUEVO



https://www.youtube.com/playlist?list=PL1BTUbeR3Gw0eHvje4TQKgTdZCG1GqSMM
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INTRODUCCION

Esta guia esta pensada para conocer y montar los tres robots que incluye el paquete de la empresa
Makeblock sobre el mBot Ranger.

Es necesario saber que no solo se trata de montar cada uno de los robots sino también estudiar como
programarlo para realizar todo tipo de actividades con los alumnos y dentro de cualquier nivel
educativo. Por tanto la programacion del robot se puede hacer de dos formas:

1. Programacion mediante la App de makeblock (con este manual)

2. Programacion mediante el programa para PC mBlock

La app de Makeblock es muy facil de usar ya que incluye un panel de
controles para cada uno de los robots que se pueden montar, el robot
tanque, el robot de carreras y el robot balancin.

La imagen de la derecha muestra una ventana de control personalizada de

uno de los robots dentro de la app

LOS SENSORES DEL ROBOT
Este robot dispone de sensores de varios tipos los cuales se pueden configurar mediante

programacion para que el robot pueda interaccionar con el entorno. Muchos de estos sensores se
localizan en la placa MeAuriga mientras que otros se deberan conectar a esta placa mediante un
cable especial de mBlock con conectores RJ25, como por ejemplo el sensor de ultrasonidos. Los
sensores que estan integrados en la placa Me Auriga son los siguientes:

SENSORES INTERNOS

1) Sensores de luz

=~
2) Sensor de sonido \ S

3) Sensor giroscopico

(debajo de la placa)

4) Sensor de temperatura

(debajo panel LEDs)

Es posible quitar la tapa de plastico de la tarjeta Me Auriga para desmontar el panel de LEDs para
poder ver el sensor de temperatura el cual tiene la etiqueta “5” en uno de los extremos.
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SENSORES EXTERNOS

Los sensores externos son aquellos que se conectan a la placa principal del robot (Me Auriga)
mediante un cable especial de mBlock con conectores del tipo RJ25. Este kit incluye dos sensores
externos:

Sensor de Ultrasonidos Modulo Sigue Lineas

Sensor de Ultrasonidos

Sensor Sigue Lineas

Realizando la conexion de los sensores externos tal y como se muestra en la imagen superior ya
seria posible programar la tarjeta para realizar cualquier tipo de lectura de estos sensores, sin
necesidad de tener montado un robot. Es posible el realizar varios tipos de ejercicios, como por
ejemplo, realizar un medidor de distancia con el sensor de ulrasonidos usando el programa mBlock .

Los sensores externos se conectan los puertos RJ25 numerados del 6 al 10 (colores blanco, amarillo
azul y marron), con puertos en total.

Es importante saber que tambien se pueden conseguir y conectar mas sensores externos a la placa
Me Auriga. Estos sensores se pueden conseguir desde la pagina oficial de mBlock en:

https://www.makeblock.es/electronica/


https://www.makeblock.es/electronica/
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UTILIZACION DE LA APP DE MAKEBLOCK

Es posible controlar el robot de una forma muy sencilla una vez montado y es instalando en
Android o en IOS la app de Makeblock. Para instalar la app desde Google Play: Enlace

El robot se podra controlar de estas tres formas:
1. Mediante paneles de control ya creados e incluidos en esta app
2. Creando nuevos paneles de control usando controles ya definidos

3. Introduciendo cédigo de programacién grafica en controles vacios

mBot Ranger

Makeblock kit de arranque de
actualizacion, se puede montar
en un tanque de oruga, de tres

Aqui se muestra la imagen a través de la cual se DT SO0 " | ruedss o automovil de

equilibrio, compatible con varios
sensores y engranajes de

selecciona este modelo de robot a través de app de

Makeblock.

EJERCICIOS DE CONTROL CON LAAPP DE MAKEBI.OCK

A continuacién se proponen una serie de ejercicios para controlar cualquiera de los tres robots que
se pueden montar con el kit de mBot Ranger. En todos estos ejercicios después de crear un panel
habra que encender el robot y sincronizarlo por bluetooth con el dispositivo mévil.

Después de instalar la app de Makeblock abrirla y a continuacién llevar a cabo los siguientes pasos:

1. Desplazarse horizontalmente a través de las imagenes que aparecen hasta que aparezca la
imagen del robot mBot Ranger

mBot Ranger

Seleccicnar seleccionar

2. Pulsar sobre el boton “Seleccionar” de la imagen del mBot Ranger
3. Ahora aparece una ventana con tres paneles:
1. Juego: Para trabajar con paneles que ya estan creados

2. Crear: Para crear un panel de control con controles ya programados o para programarlos
desde cero

3. Ampliar: Permite importar nuevos paneles descargados


https://play.google.com/store/apps/details?id=cc.makeblock.makeblock&hl=es
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mBot Ranger

Ampliar

EJERCICIO 1: TRABAJAR CON UN CONTROL YA PROGRAMADO

Esta nueva app (version 3.03) dispone de 8 paneles de control del robot mBot Ranger ya
programados que no se pueden modificar:

Juego
7‘
(Cooy

r

e

Control de voz Segquir la linea Evitar obstaculo Coche Racing Pajaro loco

Tarea a realizar: Se trata de familiarizarse con un primer panel del robot de manera que se sepa
el significado de cada uno de los controles que aparecen en forma de iconos de colores.

1. Pulsar sobre el primer panel que aparece “En coche”

2. Al hacerlo aparecera una ventana en inglés donde se pide sincronizar el teléfono movil con
el robot para poder trabajar con él. Pulsar sobre el boton azul “Connect now” o “Conectar
ahora”

3. Al hacerlo se abre otra ventana en donde se pide acercar el teléfono mévil al robot para
poder conectarse con él automaticamente

4. Una vez se haya conectado aparecera un mensaje que indica que lo ha conseguido.

5. Por tltimo se abre el panel “EN COCHE?” el cual contiene 6 controles para manejar este
robot

6. Ahora interactuar con cada uno de los controles para saber la funcion que realizan
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En coche

7. Anotar para que vale cada control. Hacerlo aqui abajo.
1. Botdn grande de la izquierda =

Boton verde con chico corriendo =

Boton naranja =

Boton violeta =

ok N

Botén de la bombilla =
6. Boton del altavoz =
IMPORTANTE: Puede ver un video tutorial donde se explica como trabajar con la nueva app
1. Abrir Youtube

2. Buscar el video llamado: 10 Robot mBot Ranger Introduccién al curso de programacion
usando la nueva app

3. Enlace: https://voutu.be/iK3QgTixSoY

4. Es posible ver este video usando el teléfono mévil, puede usar una app como “Bidi” o “QR
Droid” para leer este codigo QR que permite hacerlo

F=1kgTu]

e
=

— ¥
!é’

QR Droid



https://youtu.be/jK3QgTixSoY
https://youtu.be/jK3QgTixSoY
https://youtu.be/jK3QgTixSoY
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EJERCICIO 2: CREAR UN PANEL DE CONTROL DESDE CERO

Se propone crear un panel de control para manejar el robot de carreras sin usar una panel que ya
existe. La idea es la de crear el panel que puede verse en la imagen inferior:

Manual

Ultrasonic

I3 m

LED COLOR Lightness 0

Obstacle Avoiding
OFF
NS

Por tanto los pasos a seguir son:

1. Haber montado el robot de carreras
2. Abrir la app de makeblock en el dispositivo movil (tablet o teléfono)
3. En la ventana principal de la app escoger el robot mBot Ranger

4. Abhora en la ventana que se abre escoger el panel de “Crear” y a continuacién pulsar sobre
(‘+”

5. Buscar cada uno de los elementos que aparecen en la imagen superior de de esta hoja dentro
de las tres primeras opciones del panel vertical de izquierda de la app (Move, Display y
Sense)

6. Una vez terminado:
1. En la parte superior de esta ventana pulsar sobre “Play”

2. Después pulsar sobre el icono de Bluetooth en la parte superior derecha de la ventana
para buscar y sincronizar el robot a la App

3. Por tltimo probar que el robot funciona segtin estos controles

7. Volver a la ventana principal de la app para darle un nombre a este nuevo panel de control,
por ejemplo el nombre “Control del robot tanque”.

Puede ver como se hace en: Enlace Youtube

EJERCICIO 3: CREAR Y PROGRAMAR UN PANEL DE CONTROL MEDIANTE UN
ENTORNO GRAFICO

La app de Makeblock incluye la posibilidad de crear controles personalizados, por ejemplo:


https://www.youtube.com/watch?v=SRwnDSX5yb4&t=63s
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Quiero que el robot esté parado y que solo se mueva hacia atrds y que gire hacia la derecha si

pongo un obstdculo a menos de 10 centimetros del sensor de ultrasonidos.

Los pasos a seguir son:

1.
2.

Abrir la app de Makeblock
En la ventana principal pulsar sobre el cuadro de “New Project”
Escoger del panel vertical de la izquierda la opcion de “Custom”

En este punto debemos de pensar de qué forma va a funcionar nuestro robot, es decir, que
elemento debo de afiadir al panel de control que estoy creando. Es simple, se afiade un
simple interruptor, el bloque que pone “Switch” que tiene un boton con la palabra “OFF”

Afiadir el bloque “Switch” al panel de control simplemente arrantrandolo

Una vez colocado realizar una pulsacién rapida sobre el bloque para que se abre una ventana
emergente en donde debemos de escoger la opcion de “Code”

Se abre el entorno de programacién grafica para introducir el codigo a este interruptor y de
esta forma programar el robot

El programa grafico que hay que realizar se muestra aqui abajo

@ Switche-1

slop moving

] 0000

8. Seguir las explicaciones durante esta jornada para saber como se hace

9. Una vez terminado probar que funciona con el robot y darle el nombre al nuevo panel

“Detector de obstaculos”

Puede ver como se hace en: Enlace de Youtube


https://youtu.be/AA9WG9_6NJg
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EJERCICIO 4 RETO: MEJORAR EL PROGRAMA ANTERIOR

En base a lo que se explica en este manual afadir los siguientes elementos al panel creado en el

ejercicio anterior:

1.

2
3.
4

Indicador numérico de la distancia al obstaculo mediante ultrasonidos
Indicador numérico del nivel de sonido
En la imagen inferior se muestra como debera quedar el panel una vez modificado

Probar el funcionamiento del robot a través de este panel “Detector obstaculos”

Ultrasonic Loudness

Switch

OFF O

EJERCICIO 5: DETECTOR DE OBSTACULOS

En este ejercicio se pretende mejorar el proyecto niimero 3, es decir, que el robot se mueva solo

hasta que detecté un obstaculo y que se mueva hacia atras y que gire hacia la derecha cuando el

obstaculo esté a menos de 10 centimetros. Se trata pues de modificar el contenido del codigo del

panel de controles “Detector de obstaculos.

Switch-1

i@

@ when siwtch turns off
I e | 1| 3
= repeat forever | if | | [ = R port10 * > ") @ stop moving
d |3 mn atspeed VL)
~NS
Display
Event
@ S STY forward + ELEC=CI 100 |
Detect g -

e

b3t

0000

Controls

Los pasos a seguir son los mismos que en el ejercicio niumero tres, pero en este caso no hace falta

crear un proyecto desde cero, solo hay que modificar el panel de control llamado “Detector de

obstaculos”. El codigo del botén debera de queda como en la imagen superior.

10
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EJERCICIO 6: REALIZACION DE UN CONTROL REMOTO

Realizar un panel de control realizando la programacién desde cero y usando algin control que ya
exista. Programar las siguientes opciones:

1. Que se pueda controlar el movimiento del robot en cuatro direcciones, adelante, hacia atras,
giro hacia la derecha y giro hacia la izquierda y a una velocidad lenta (50)

2. Que se pueda ver la temperatura ambiente a través de un valor numérico mediante un
indicador

Una vez programado sincronizar el dispositivo movil con el robot y comprobar que el nuevo panel
de control llamado “Control Remoto” funciona.

Para llevar a cabo este ejercicio:

1. Pulsar sobre el panel de control de “New Project” dentro de la app de Makeblock y con el
robot mBot Ranger seleccionado arriba

2. Enla ventana que se abre y en la barra de las cuatros opciones de la izquierda pulsar sobre
“Custom”

3. Abhora arrastrar dentro de “Custom” el bloque de los cuatro botones hacia la derecha

4. Pulsar brevemente sobre los cuatro botones para que abra una ventana emergente y dentro
de ella pulsar sobre “Code”. A continuacién colocar aqui los siguientes bloques:

n (EECED at speed MIEN
e . - H -
- un COETTICRS at speed MED)
o

um (KD at speed o ) l

~ tum EE7TER ot speed WED) |

5. Abhora dentro de la opcién de “Sense” afiadir el bloque del

valor numérico que indica la temperatura

Temperature

s
My

7. Por dltimo sincronizar el robot mediante bluetooth y comprobar que este bloque funciona

6. Una vez terminado volver a la ventana de edicion y desde
alli volver a la ventana principal. Poner el nombre de
“Control remoto” a este nuevo panel de control

11
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EJERCICIO 7: CONTROL DE VELOCIDAD

Con este ejercicio se aprende a trabajar con varios bloques a la vez pero de forma que a través del
codigo de un bloque se pueda acceder a otro bloque, por ejemplo, que pueda mostrar el valor
numeérico del bloque “Control de velocidad” dentro del bloque “Velocidad”.

El programa a realizar es el siguiente:

El robot se maneja igual que en el ejercicio anterior, con un panel de cuatro pulsadores. Colocar
un mando deslizante que permita regular la velocidad de avance y de retroceso del robot entre 0
(parado) y 255 (mdxima velocidad), mientras que la velocidad de giro tanto a la derecha como a la
izquierda serd la misma y con un valor de 50. Ademas se dispondrd de un panel numérico que
indicard el valor seleccionado con el mando deslizante.

Para realizar este programa:
1. Abrir la app de Makeblock
2. Pulsar sobre el icono azul de la parte inferior “New Project”

3. En la ventana que se abre colocar los siguientes bloques de control dentro de este panel, tal y
como se puede ver en la imagen inferior

@ DESIGN [IWAY Manual & P

Velocidad

Control de velocidad 0

& @D

4. Ahora hay que introducir el cédigo en cada uno de estos bloques.

a) Bloque numérico: Realizar una pulsacién rapida sobre este bloque y escoger en la
ventana emergente “Code”.

A continuacién dentro de este indicador introducir

los siguientes bloques. Cuando funcione se pone

inicialmente a cero. Fijarse que en la parte superior i iid

derecha aparece seleccionado el bloque numeérico

(marca 26)

display ${) on CiEED
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Bloque del mando deslizante o “Slider”: Para seleccionarlo pulsar sobre el icono del
slider en la parte superior de la ventana de edicion de los bloques. Dentro de este control
hay que leer su valor y a continuacion cambiarlo de escala, es decir, el “Slider” varia de
0 a 100 y la velocidad se puede variar de 0 a 255 por tanto habra que realizar un cambio
de escala. Para hacerlo lo inico que hay que hacer es multiplicar por 255 la lectura del
slider y a continuacion dividirla por 100 (por ejemplo si la lectura vale 100, Resultado =
255 x Lectura / 100 = 255 x 100 / 100 = 255, se ha cambiado la escala).

El resultado se guarda en una variable llamada “item” la cual se envia al indicador
numérico cuyo nombre es “Velocidad-3”, fijarse en la etiqueta de la tltima imagen de la
pagina anterior y dentro del bloque del indicador numérico.

estan a la derecha del “Set item to”,

. . Control de velocidad-2
seleccionan y se mantiene pulsado con

set '" !; i i n tﬂr

botén izquierdo del ratén durante unos

e ——

| @ sidervalueof (TE) €0 ¢ 0 @D

segundos, en la ventana que se abre escoger

“Copy Blocks” .

display

Bloque de los cuatro botones: Seleccionarlo pulsando sobre el icono de la parte
superior derecha de esta ventana. Los bloques graficos que hay que introducir son
idénticos a los del ejercicio nimero 6 Control remoto, pero modificando los dos

primeros

B - 1-E:

*

¢

Quad-direction Pad-1

i) e =
@ stop moving

i CETTERD st speed - 7
= (LT Control de velocidad-2 .m 255) [+ v ) 1100

it Eatiom Butia
@ stop moving

ron ETISTCRD ot speed | i S T €0 o e 6|

when left button pressed
« turn (78D at speed Eﬂ

when right button pressed
« turn [F[TED at speed © E1) |

when left button released
@ stop moving

- when right button released
@ Sstop moving

Fijarse que dentro de los dos primeros botones se ha introducido la lectura del Slider y a

la vez se realiza la conversion de la escala. Dentro de cada bloque de avance y de

retroceso hay que indicar el slider de donde debe de leer “Control de velocidad-2”

5. Por udltimo poner el nombre de este panel de control “Control de velocidad”, sincronizar el

robot por Bluetooth y comprobar que funciona

13
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EJERCICIO 8: DETECTOR DE OBSTACULOS DINAMICO

En el dltimo ejercicio se realizé un control remoto en donde se podia variar la velocidad de avance
y de retroceso del robot mediante un mando deslizante. Con este ejercicio se pretende mejorar el
panel de control del ejercicio anterior:

Mejorar el control de velocidad (ejercicio numero 7) afiadiendo un bloque de codigo que permita
detectar los obstdculos a una distancia que sea directamente proporcional a la velocidad de avance
o de retroceso del robot, es decir, que si la velocidad de avance vale 255 la distancia de deteccion
de obstdculos vale 50 centimetros y si se baja la velocidad a 100 la distancia baja a 20 centimetros.
Ademds incluir un nuevo indicador numérico en donde se muestra la distancia de deteccion. Se
trata pues de realizar un detector de obstdculos dindmico. De esta forma se evita que el robot
choque contra el obstdculo si la velocidad es muy alta.

El proceso a realizar:
Velocidad Distancia detector

1. Abrir la App de Makeblock en el dispositivo movil m m

2. Seleccionar el panel de control del ejercicio anterior ool TEaan 2

“Control de velocidad” o @D
3. Pulsar la pestafia superior izquierda “Design”

4. Ahora en la parte de la izquierda pulsar sobre la opcién
inferior “Custom”

5. Arrastrar dentro de los bloque de ”Custom” otro bloque de
indicacién numérica

6. Ahora cambiar el nombre de este nuevo indicador

numérico por “Distancia detector”

7. Bloques del indicador de Distancia: Pulsar
brevemente sobre el indicador numérico que se

acaba de afiadir y escoger “Code”

Distancia detector-4

8. Ahora al igual que en el indicador numérico de

velocidad dentro del cédigo hay que indicar que

. display ¢ (1) on GIEED
marque cero cuando se encienda. ﬁ

9. En este punto hay que entrar en el cddigo del mando deslizante pulsando sobre su imagen en
la parte superior de la ventana de edicion

10. Antes de introducir nuevos bloques hay que tener claro de que forma se va a calcular la
distancia al obstaculo en funcion de la velocidad de avance o de retroceso.
Cuando la velocidad valga 255 la distancia al objeto sera la maxima y de 50 centimetros, por
tanto la ecuacion sera: Distancia de deteccion = Valor del Slider dividido de dos = para 255
el valor del Slider es de 100, por tanto, Distancia = 100 / 2 = 50 centimetros. De esta forma
ya se sabe los bloques graficos que hay que usar

14
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11. Bloques del control de velocidad: A la vez que se calcula la distancia de deteccion este
valor se muestra en el indicador numérico “Distancia detector”. En la imagen inferior se
puede ver los bloques graficos que hay que afiadir:

Control de velocidad-2

when slider changed
set [CukB to | f F e 7 ‘
= slider value of (UTED €3  'e13 X3 100

display SEICURS on RECEECCERS
display [l @ slidervalueof (753 €3 @ " Distancia detector *

12. Fijarse que el codigo de la imagen superior es idéntico al del ejercicio anterior, solo se le ha
afiadido la tltima fila de bloques. En ella se realiza la divisién por 2 del valor que se lee del
mando deslizante “slider” y a la vez se muestra su valor sobre el indicador numérico

“Distancia detector”

Velocidad Distancia detector

13. Llegados a este punto se puede probar que el programa funciona, fﬁqd m
aunque no este terminado. Volver a la ventana principal de este panel de c; L -
control y pulsar sobre “Play”, a continuacién variar el mando deslizando
hasta el extremo derecho, en ese momento los indicadores numéricos

deberan de aparecer como en la imagen adjunta

14. Bloques de los cuatro botones: Es exactamente igual que el del

ejercicio anterior pero afiadiendo nuevos bloques dentro del pulsador
superior cuando esta presionado

repeat forever  if | = read ultrasonic sensor "port10 - < QSR ontrol de velocidadZ * |} slider value of GRS AN €0 B when top button released
@ stop moving

d ackwa
R L bacoore L L B " T Control e velocidad2 - U<~ JPSeegr s~ R 100

i R forvard - L R T P Controlde velooiced - TS oY I 100

+ fun CEEITICRN at speed T Control de velocidad-2 I - SR G when battom button released
o Stop moving

‘when left button pressed

« tum (KD at speed when left button released

@ Sstop moving

when right button pressed

« tumn [70KD at speed ¢ E00D when right button released
@ Stop moving

15. Una vez terminado volver a la pantalla principal de este panel de control para probarlo con

el robot. Puede ver un video en Youtube para obtener una explicacion mas detallada
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GUIA DE UTILIZACION DEL ROBOT MBOT RANGER A TRAVES DE LA APP By Tino Ferndndez Cueto

EJERCICIO 9: CONTROL DEL ROBOT POR INCLINACION DEL MOVIL

Es posible controlar el movimiento del robot en las cuatro direccién a través de la inclinacién del
dispositivo movil que lo controla (tablet o teléfono movil).

Crear un panel de control que permita dirigir al robot simplemente inclinando el dispositivo movil
de manera que si se inclina hacia adelante el robot avanza, si se inclina hacia atrds el robot
retrocede, si se inclina a la derecha gira a la derecha y lo mismo si se gira a la izquierda.

1. Abrir la app de Makeblock

2. Pulsar sobre el icono de nuevo proyecto o “New project”

3. En la ventana que se abre y en la parte inferior izquierda pulsa sobre el icono de “Custom”
4

Ahora arrastrar el bloque del “Switch” al panel de control y cambiarle el nombre por
“Activaciéon”

5. Entrar en el codigo de este bloque pulsando brevemente con el boton del raton izquierdo
sobre €l y escoger “Code”

6. Ahora colocar los siguientes bloques gréaficos dentro del bloque de este interruptor

when switch turns on

repeat forever | g stop moving @ Stop moving

forward

run (ELC D at speed

backward

run at speed

turn [(Z18D at speed & KL[1)

turn (KD at speed +'E00)

7. Una vez terminado volver a la pagina principal de Makeblock para dar un nombre a este
nuevo panel “Control remoto por inclinacién”

8. Por ultimo comprobar que el robot funciona con este programa una vez sincronizado y al
inclinar el dispositivo mévil
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GUIA DE UTILIZACION DEL ROBOT MBOT RANGER A TRAVES DE LA APP By Tino Ferndndez Cueto

EJERCICIO 10: ACTIVIDADES DIDACTICAS EN EL AULA
Después realizar los ejercicios anteriores llevar a cabo las siguientes actividades en el aula:

1. Indicar que sensores internos aparecen sefialados en la imagen inferior:

2. ¢Cuales son los dos sensores externos que incluye el kit y para qué sirve cada uno de ellos?

3. ¢De qué tres formas se puede controlar el robot una vez montado y usando la app?
a) Usando....
b) También se puede...
c) Creando....
4. Crear un programa dentro de la app que permita controlar el robot de la siguiente forma:

Realizar un detector de obstdculos de manera que el robot avance y si la distancia de
deteccion estd entre 30 y 15 centimetros el robot gira a la derecha o la izquierda
(aleatorio), en cambio si la distancia estd entre 15y 0 centimetros que vaya hacia atrds.

5. Explicar de que forma se podria trabajar con el sensor de sonido de la placa Me Auriga para
que detecte el sonido correctamente.

6. Entrar en la pagina de Makeblock y dentro del apartado de “Electrénica” para saber con
cuantos tipos de “Sensores” puede trabajar este robot.
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GUIA DE UTILIZACION DEL ROBOT MBOT RANGER A TRAVES DE LA APP By Tino Ferndndez Cueto

EJERCICIO 11: CONTROL POR NIVEL DE VOZ

Realizar un programa con la app de Makeblock que permita controlar el robot de la siguiente
forma:

1. Cuando el robot detecta un nivel de sonido superior a un nivel establecido con la ayuda de
un mando deslizante se desplaza hacia adelante durante 1 segundo y a continuacion gira a la
derecha o la izquierda (segun le apetezca) durante otro segundo. Después para los motores.
Si el nivel de sonido detectado por el robot sigue siendo superior al establecido con el
mando deslizante y que se muestra en el display “Nivel de activacién” volvera a repetir el
proceso anterior.

2. Si el nivel detectado por el robot es inferior al nivel establecido en el mando deslizante el
robot se desplaza a la izquierda a una velocidad de 140 durante un segundo, se para durante
otro se desplaza a la derecha a una velocidad de 140 durante un segundo y se vuelve a parar
durante otro segundo.

3. El disefio grafico sera el siguiente:

Nivel de activacién Nivel de sonido Nivel de sonido

Control deslizante 61

iy
{ )}
hoA

Activar

a) Display “Nivel de activacion”: Debera de mostrar el valor del mando deslizante, de un
minimo de 0 a un maximo de 200.

b) Display “Nivel de sonido”: Debera de mostrar el nivel de sonido detectado por el robot
c) Control deslizante: Permite regular el nivel de deteccion de sonido 0 a 200
d) Interruptor “Activar” tiene dos funciones:

* Cuando esta apagado permite subir el nivel de disparo por encima del nivel de
sonido detectado por el robot cuanto no hay sonido en la habitacion

* Cuando esta encendido permite que el robot se mueva si el nivel de sonido detectado
por el robot esta por encima del nivel de activacién establecido en el control
deslizante
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COMO MOSTRAR EN UN PC LA APP DE MAKEBLOCK EJECUTANDOSE EN UN
DISPOSITIVO MOVIL

Con esta explicacion se pretende ensefiar la forma de mostrar en la pantalla de un ordenador el
trabajo realizado en la pantalla de un teléfono movil o un tablet, en este caso mostrar a los alumnos
como trabajar con la app de Makeblock en un teléfono movil. Los pasos a realizar son los
siguientes:

1. En el ordenador:

a) Abrir esta pagina web https://www.teamviewer.com/es/ en un ordenador de sobremesa

b) Pulsar en la parte superior derecha de esta ventana sobre “Descarga” y “Teamviewer”

¢) En la ventana que se abre pulsar sobre el boton verde “Descarga Teamviewer” para la
version de Windows. Una vez descargado proceder a instalar este programa

d) Abrir Teamviewer y en la ventana que se abre proceder a registrarse. Anotar los datos de
este registro para después usarlo en el dispositivo mévil

2. En el dispositivo mévil:
a) Entrar en Google Play y buscar “Teamviewer” para instalarlo
b) Una vez instalada esta app abrirla. Se piden los datos del registro del apartado d

¢) Cuando la app esté abierta y dentro del apartado “Conectar” buscar en la parte inferior
“Instalar Quicksupport” para poder mostrar lo que se hace en el dispositivo movil en la
pantalla de un ordenador. Pulsar sobre este boton.

d) Al hacerlo se entra en Google Play y dentro de “TeamViewer QuickSupport”. Pulsar
sobre el boton verde de “INSTALAR”

e) Una instalada esta app abrirla. Al abrirla enviar la ID pulsando el botén azul “Enviar mi
ID”

3. En el ordenador:
a) Abrir Gmail y copiar la ID del dispositivo mévil donde se ejecuta Teamviewer
b) Abrir Teamviewer y en la casilla “ID Asociado” pegar la ID copia de gmail
c) Por ultimo pulsar el botén de “Conectar con asociado”
4. En el dispositivo mévil:
a) Se abre un ventana que dice “Permitir soporte remoto”. Pulsar en “PERMITIR

b) Se abre otra ventana en donde se pulsa sobre “INICIAR AHORA”

A partir de ahora todo lo que se hace sobre la pantalla del dispositivo movil podra verse en la
ventana de Teamviewer del ordenador
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ACTIVIDADES DIDACTICAS EN EL AULA SIN PROGRAMACION

Ha llegado la hora se saber como se puede usar este robot en el aula con los alumnos para realizar
diferentes tipos de actividades didacticas sin necesidad de programar nada.

Actividad 1: Cada robot con su globo

En esta actividad se pretende que robot se pueda controlar con el panel de control que tiene el
joystick de manera que pasee por el aula llevando un globo.

Materiales: El robot, un globo y una cuerda
Actividad 2: El robot perdido

Ahora se trata de que el robot pueda salir de un laberinto formado por cajas vacias de cartén.
Colocar varias cajas en el suelo de manera que se marque un camino. Sera posible usar también las
paredes a un lado sino se disponen de suficientes cajas. El robot debera de seguir este camino solo
evitando los obstaculos.

Materiales: Cajas de carton
Actividad 3: Carrera de robots

En esta ocasion se trata de dibujar una linea de meta en el suelo usando un rotulador y colocando
dos o mas robots controlados a través del panel de control que tiene el joystick por parte de los
alumnos. El profesor contara hasta tres y el robot que antes cruce la linea de meta habra ganado

Actividad 4: El robot obediente

Usando varios folios en los cuales se ha dibujado una linea ancha de color negro (se puede usar
cinta aislante) el robot debera de seguir esta linea que forma un camino a lo largo de la clase, para
después finalizar donde comenzd. También se podra pegar la cinta aislante al suelo si este es de
color claro lo cual serda mucho mas facil de usar folios.

Pedir a los alumnos que creen sus caminos usando la cinta aislante y que después prueben haber si
el robot sigue estos caminos.

Actividad 5: Partido de fatbol

Si el profesor puede disponer de cuatro robots como minimo ya podra realizar un partido de fiitbol
de robots, los cuales seran controlados con el panel de control que tiene el joystick. Usar la
imaginacion para dibujar el terreno de juego asi como colocar unas porterias. Como pelota se podra
usar una bola de goma de tipo ping-pong.

Actividad 6: El robot espia

Montar un teléfono movil encima del robot de forma que se active la cdmara de video a través de
whatsapp. El alumno que maneja el robot tendra otro teléfono movil y podra ver por whattsapp lo
que le envia el teléfono del robot a la vez que lo va moviendo.
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