Condiciones con sensores
de obstdculos
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Robi tiene la capacidad de navegar en multiples lugares detectando y sorteando g)’\‘)
obstaculos.

I "En esta experiencia aprenderemos a utilizar los sensores de obstaculos a través de la programacion de
estructuras condicionales.
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© Unalectura nos permitira recordar como funcionan los sensores de obstaculos de Robi.

@ Con un tutorial aprenderemos a crear rutinas auténomas usando las condicionales de obstaculos de RobiSoft,
© En el reto programaremos a Robi para detectar y sortear obstaculos.

O Otras actividades nos ayudaran a reforzar lo aprendido.

Inicio experiencia 23 Nuestra meta, ;Como lo haremos? Libro 10 min
Activando Presaberes [ ectura: "Robiy sus sensores de obstaculos” Libro 5min
Lectura: “Condicion de obstaculos” Libro 10 min
Aprendamos haciendo Tutorial Virtual: .
Eialal vsa sancliclenes e ahsidaulee” Virtualtek: Tutorial codigo 7-25-01 25 min
Manos a la obra Reto: "Robi detecta y sortea obstaculos”  RobiSoft, Robi y bloques de plastico. 25 min
¢Qué aprendi? Evaluacion Libro 10 min
¢Qué logré? Autoevaluacion Libro 5min
Soy creativo Crea Papel, Iapiz y RobiSoft Flexible
Para reforzar Visita virtual Virtualtek Flexible
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Tenel
valor de

Experiencia 25 QQO

Enfrentar los obstaculos que se te presenten y no rendirte hasta
perarlos

Robi cuenta con tres sensores de obstaculos ubicados en la parte frontal del robot,
los cuales al igual que los sensores de linea, son del tipo dptico reflexivos pues utilizan SENSORES DE
OBSTACULOS

un haz de luz infrarroja para realizar la deteccion de objetos. Central

|zquierdo Derecho

En este caso, los sensores de obstaculos le permiten al robot detectar objetos al
frente, a la derecha y a la izquierda, en un rango maximo de 12 cm de distancia, y
también cuentan con un emisor y un receptor.

El emisor dispara el haz de luz infrarroja y si no hay un objeto entonces la luz se pierde
y no se refleja, pero si hay un obstaculo entonces la luz es reflejada nuevamente hacia
el sensory detectada por el receptor, advirtiendo la presencia del objeto.

Asi las cosas, cuando el receptor detecte la luz infrarroja devuelta, indica que hay un obstaculo y cuando el
receptor no detecte luz devueltaentonces indica que no hay obstaculo. En este aspecto es muy importante
aclarar que los objetos de color negro absorben la luz dificultando su reflexion, por lo que podrian ser
detectados con un rango menor de distancia o en el peor de los casos, no ser detectados.

Estos sensores le permiten a Robi realizar tareas auténomas como seguir objetos, detectarlos, empujarlos
0 esquivarlos, etc. Una aplicacion tipica que usa estos sensores es la competencia de SUMO, en donde dos
robots dentro de un dojo se detectan y se empujan hasta sacarse.
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Al igual que con los sensores de linea, RobiSoft nos permite utilizar las
condiciones para saber que estan detectando lossensores de obstaculos.

Esta condicion se llama "condicién de obstaculo” y funciona muy similar a
la ya vista “condicion delinea”. Por ejemplo, si queremos programar a Robi
para que se detenga cuando tenga un obstaculo al frente y para que
avanceen caso contrario, o sea cuando no tenga obstaculo al frente,
debemos usar una condicion ast:
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Experiencia 25

; Sabias
‘ que?

Robi cuenta con tres sensores de obstaculos, uno al frente, otro a la £
derecha y otro a la izquierda. e ;
I

NO

Sl

Nuevamente la condicion esta en modo de pregunta:
¢Obstaculo al frente?, y el encargado de comprobar la
E| ROBOT SE DETENE condicion es el sensor de obstaculos frontal. Cuando

éste detecte un obstaculo dentro del rango de los 12
centimetros entonces la respuesta a la condicion sera "SI" y el robot tomara la decision de detenerse.

¢ OBSTACULO AL FRENTE?

EL ROBOT AVANZA

Cuando el sensor no detecte obstaculo alguno entonces la respuesta a la
condicion sera "NO" y el robot tomara la decision de avanzar. La
instruccion "condicion obstaculo” se encuentra en el menu "condicion”.

Eq Aritmética

. Linea

a. Obstdculos

Condicién |4} sonido

Al escoger la condicion de sensor de
obstaculo y ubicarla en el diagrama de flujo, se abre el cuadro para
configurar los tres sensores. Como vemos en la figura, cada sensor
presenta tres posibilidades de configuracion: Hay obstaculo, No hay

| B Hoy obstécuto obstaculo o No importa.
r&@ Si

No hay obstéculo
En el siguiente tutorial apreciaremos varios ejemplos que ilustran algunas aplicaciones autonomas con

condiciones de obstaculos. —— E

Visita tu aula virtual y aprende mas con el tutorial "Robi usa condiciones de obstaculos”
codigo: 7-25-01.

| Noimporta

Luego de agregar un comentario y aceptar la
configuracion aparecera en el diagrama de
flujo el blogue correspondiente, quenos
permitira agregar las instrucciones tanto al lado del SI como al lado del NO.

Este reto se compone de dos ejercicios, para realizarlos debes tener en cuenta lo
aprendido en el tutorial.El primero consiste en realizar un programa donde Robi
detecte los obstaculos y al tiempo indique con sus luces LEDtraseras cual sensor ha
efectuado la deteccion, ademas se debe sonar una melodia diferente para cada caso.
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Experiencia 25

" Los sensores de obsticulos de Robi son del tipo dptico-reflexivos y utilizan
' luz infrarroja, por lo que no detectan muy bien los objetos de color negro.

Por ejemplo, si el objeto es detectado por el sensor derecho, se encendera el LED trasero derecho y sonara un pitido
conla nota RE (octava 4) y asi respectivamente.

El segundo ejercicio consiste en realizar un programa donde Robi avance hacia adelante con las luces
delanterasencendidas y el LED tricolor en Verde, y cuando detecte un obstaculo (cubo plastico) al frente, el robot
deberadesviarse para esquivarlo encendiendo solo la luz tricolor en rojo y sonando una melodia para luego volver a
sutrayectoria original nuevamente con las luces delanteras encendidas y el LED tricolor en Verde.

Recuerda para los dos ejercicios realizar primero el algoritmo en pseudocdodigo y escribirlo en la seccion ¢Qué
aprendi? Luego arma el diagrama en RobiSoft, simulalo y por ultimo programarlo en Robi para probarlo sobre
unamesa o sobre el piso.

Pseudocédigo primer ejercicio

1. INICIO

Pseudocddigo segundo ejercicio

1. INICIO
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Experiencia 25 Q;QO

ora no " Los sensores de obstaculos de Robi pueden detectar objetos en un
olvidar rango de hasta 12 centimetros.

¢ Qué logré? T

< Dibuja la aguja del medidor en el nivel que consideres fue tu desempefio en esta experiencia.

- 7-10: sé hacerlo facilmente

- 4-6: hago pero se me dificulta \ l ‘ g ;
= 1-3: necesito ayuda para lograrlo

<7 Comprendo el funcionamiento de < Configuro correctamente en RobiSoft,
los sensores de obstaculos como condiciones de obstaculos con las
entradas de Robi. Y diferentes opciones de cada uno de los °®
Sensores.

<~ Programo con facilidad rutinas
basicas para Robi usando la condicion
con sensores de obstaculos.

<7 Hago uso de la técnica de pruebay
error para optimizar las rutinas y
() mejorar el desempefio del robot. ()

Soy creativo QQ‘

Creando juegos con los sensores de obstaculos

Enséfiales a tus padres lo que aprendiste sobre el funcionamiento de los sensores de obstaculos de Robi. Luego
pideles su opinion para disefiar un juego divertido donde Robi use sus sensores de obstaculos. Escribe el algoritmo
en pseudocddigo en tu cuaderno y compartelo con tus compafieros.
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Experiencia 25

MIS APUNTES
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