PROGRAMA DE ESTUDIO

: : I I FUNDACION

2w MUSTAKIS

NOMBRE DEL TALLER TALLER 0 - ARDUINO

N° de horas semanales 2 horas pedagodgicas

N° de sesiones 12 sesiones

Objetivos del taller Al término del curso, el estudiante estaréd capaci-
tado para:

Explicar laimportancia de la robdtica como ciencia
gue combina diversas disciplinas tales como la
mecanica, electronica, informética y matematica.

Entender el funcionamiento basico de un robot
Arduino (modelo Iroh].

Programar unrobot Arduino ([modelo Iroh], en el entorno
de programacion Arduino IDE, para que realice tareas
gue involucren desplazamientos basicos, sensado, e
integrar lo anterior para que pueda seguir una linea.

Requisitos Estudiantes de séptimo, octavo o primero medio.
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OBJETIVOS DE APRENDIZAJE

1. Reconocer los elementos
que componen un robot

2. Aplicar las principales

etapas metodolégicas parala
implementacion de un programa
estructurado.

3. Implementar un programa en
codigo sobre el entorno Arduino IDE

4. Analizar la validez de los c6digos
desarrollados.

5. Repasar contenido sesién anterior,
analizando la validez de los cédigos
desarrollados.

6. Programar un robot Iroh para que
realice desplazamientos basicos.

: : I I FUNDACION
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INDICADORES DE DESEMPENO
Indica las caracteristicas de un robot.
Reconoce distintos tipos de robot.

|dentifica los elementos electronicos del robot
Arduino Iroh.

Identifica las fases de diseno, codificacién y prueba
en la implementacion de un programa estructurado.

Reconoce laimportancia de cada fase para asegurar
la calidad en el desarrollo de un programa.

Indica los elementos que caracterizan a la programa-
cion estructurada.

Reconoce que la principal caracteristica de un pro-
grama estructurado es la secuencia en la que se leen
sus instrucciones.

Utiliza estructuras de seleccion e iteracion al imple-
mentar un programa en codigo Arduino IDE.

Reconoce laimportancia de las convenciones de codigo.

Utiliza las convenciones de codigo denominadas
identacién y comentarios.

Logra elaborar programas usando las estructuras
if-then e if else.

Identifica como y cuando es méas conveniente usar
las estructuras anteriormente mencionadas en la
resolucion de problemas.

Implementa un programa para que el robot avance a
distintas velocidades enlinearecta o realizando giros.

Implementa un programa, utilizando sensores de
distancia, para que el robot avance a distintas velo-
cidades en linea recta o realizando giros.

Implementa un programa, utilizando sensores de luz,
para gue el robot avance a distintas velocidades en
linea recta o realizando giros.
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SESION APRENDIZAJES ESPERADOS

1

Reconocen los elementos que componen
un robot

Aplican las principales etapas metodologicas
para la implementacion de un programa
estructurado

Implementan un programa en el entorno de
programacion Arduino IDE.

Implementan un programa en el entorno de
programacion Arduino IDE.

Analizan lavalidez de los codigos desarrollados

Programan un robot Iroh para que realice
desplazamientos basicos

Aplican los contenidos vistos en clases pa-
sadas [if-then e if-else]

Comprenden el funcionamiento béasico de los
sensores del robot Iroh

Programan un robot Iroh con la finalidad de
resolver uno o varios desafios propuestos
para practicar los contenidos revisados.

Reforzar los contenidos vistos en clases
pasadas

Resuelven ejercicios propuestos en pizarron
0 ppt a modo de recordatorio de las clases
anteriores

Programan un robot Iroh con la finalidad de
resolver uno o varios desafios propuestos
para practicar los contenidos revisados.
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CONTENIDOS

A. Introduccién a la robotica
B. Programacidn estructurada
C. Robot Iroh

A. Fundamentos de programacion estructurada
B. Conociendo Arduino IDE
C. Mi primer programa

A.Programacion de desplazamientos béasicos:
Linea recta a diferentes velocidades

B. Programacién de desplazamientos basi-
cos: Giros

A. Estructuras de seleccion. If-Else
B. Uso de la funcién Random()

C. Programacion de uso béasico de if-else:
gjecutar accién usando la funcion Random
como condicional de if.

A. Repaso estructura if-then e if-else
B.Introduccioén alos sensores de tacto/distancia

C. Resolverlos desafios propuestos mediante
el uso de la estructura if-else y sensores.

A. Repaso estructura secuencial
B. Repaso estructura if-then e if-else

C. Resolver los desafios propuestos
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Implementan un programa en el entorno de
programacion Arduino IDE.

Reconoceny comprenden que existen diferen-
tes estructuras de controlademas del if-else.

Programan un robot Iroh para que realice
desplazamientos mas avanzado mediante
el uso de diferentes estructuras de control.

Implementan un programa en el entorno de
programacion Arduino IDE.

Comprendeny aplican la estructura de pro-
gramacion While

Programan un robot Iroh para que realice
desplazamientos mas avanzado mediante
el uso de diferentes estructuras de control.

Implementan un programa en el entorno de
programacion Arduino IDE.

Comprenden la utilidad de la creacién y uti-
lizacion de “contadores” en sus programas

Programan un robot Iroh para que realice
desplazamientos mas avanzado mediante
el uso de diferentes estructuras de control.

Implementan un programa en el entorno de
programacion Arduino IDE.

Analizan lavalidez de los codigos desarrollados

Programan un robot Iroh para que realice
desplazamientos avanzados

DESAFIO FINAL

FUNDACION
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A. Introduccion al uso de variables
B. Estructuras de iteracion. While

C. Programacion de uso basico ciclos y varia-
bles: Detectar un objeto cuando se activa el
sensor de obstaculos.

A. Repaso mediante un ejemplo detallado
sobre el uso de la estructura while paso a
paso. Junto a otras funciones basicas.

B. Programacion de uso del ciclo while: crear
un programa que use la funcion Randomyy la
estructura while.

A.Introduccion alacreaciényuso de variables
del tipo “contador”

B. Ejemplos de la vida cotidiana de los con-
tadores: relojes, casillero que guarda cons-
tantemente, etc.

C. Programacion de uso basico de contadores
junto a otras estructuras de control: crearun
programa gue cuente cuantas veces el sensor
de obstaculos es tocado.

A. Introduccion a los sensores de luz

B. Programacion de desplazamientos basicos
conelusode sensores: Detectarunalineanegra

A. Repaso del uso de los sensores de luz

B. Programacion de desplazamiento avanzado
con eluso de sensores: seguimiento de linea
y reconocimiento de otros colores.

A. Programacion de uso bésico de sensores: Seguir una linea negra



PROGRAMA DE ESTUDIO

SESION
1

APRENDIZAJES
ESPERADOS

Reconocen los elementos
gue componen un robot

Aplican las principales
etapas metodologicas
paralaimplementacion de
un programa estructurado

Implementan un programa
enelentorno de programa-
cion Arduino IDE

Implementan un programa
enelentorno de programa-
cion Arduino IDE

Analizan la validez de los
codigos desarrollados

ACTIVIDAD

Al: Los alumnos deben
identificar las principales
partes de un robot.

A2: Dada la descripcion
de la clasificacion de los
robots los alumnos reci-
ben iméagenes de robot y
deben clasificarlos en las
diferentes categorias en
base a sus caracteristicas.

A3: Conociendo el robot. El
robot se entrega progra-
mado a los alumnos para
gue lo conozcany tengan
un acercamiento a él.

A1l: Los alumnos deben
crear un programa basico
en el entorno Arduino IDE
y compilar el programa.

A2: Los alumnos deben
transferir el codigo al robot
yrevisar su funcionamiento.

Al: Los alumnos deben
programary transferir mo-
vimientos basicos al robot
Irohy revisar su funciona-
miento. En esta actividad
deben avanzar en linea
recta por 2 segundos y
detenerse.

SITUACIONES
DE DESEMPERNO

Indican las caracteristicas
de un robot.

Reconocen distintos tipos
sensores de robot.

Identifican los elementos
electronicos delrobot Iroh.

Indican los elementos que
caracterizanalaprograma-
cion estructurada.
Identifican las fases de di-
seno, codificaciony prueba
en la implementacion de
un programa estructurado.
Reconocen laimportancia
de cada fase para asegurar
la calidad en el desarrollo
de un programa.

Reconocen que la princi-
pal caracteristica de un
programa estructurado
es la secuencia en la que
se leensusinstrucciones.

Reconocen laimportancia
de las convenciones de
caodigo.

Utilizan las convenciones
de cddigo denominadas
identaciony comentarios.

FUNDACION

HABILIDADES /
ACTITUDES

Habilidades:
- Resolucién de problemas
- Trabajo en equipo

Actitudes:
- Respeto
- Responsabilidad
- Autoaprendizaje

Habilidades:

- Resolucidn de problemas

- Trabajo en equipo

- Iniciativa

- Capacidad de comuni-
cacién

Actitudes:

- Respeto

- Responsabilidad

- Autoaprendizaje
-ToleranciaalaFrustracion

Habilidades:

- Resolucién de problemas

- Trabajo en equipo

- Iniciativa

- Creatividad

- Capacidad de comuni-
cacién

2w MUSTAKIS
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Programan un robot Iroh
para que realice despla-
zamientos basicos

Aplican los contenidos
vistos en clases pasadas
(if-then e if-else).

Comprenden el funcio-
namiento basico de los
sensores del robotiroh.

Programan un robot iroh
con la finalidad de resol-
Ver uno o varios desafios
propuestos para practicar
los contenidos revisados.

A2: Los alumnos deben,
a partir de la actividad 1,
agregar al cédigo que el
robot gire a la derecha
y luego avance por dos
segundos mas

Al: Crear, compilary trans-
feriral robot un programa
gue le permita avanzar,
giraraladerechaogirara
laizquierda aleatoriamente.

A2:Crear, compilary trans-
ferir al robot un programa
que le permita avanzar y
giraraladerecha, retroce-
dery girar alaizquierda o
girarensulugarde manera
aleatoria.

Al: Crear, compilary trans-
ferir al robot un programa
que le permita avanzaren
linearecta hastaquesele
presione uno de los dos
sensores de tacto.

A2: Crear, compilary trans-
ferir al robot un programa
que le permita girar a la
derecha si se le presiona
un sensor de tactoy a la
izquierda si se le presiona
el otro sensor de tacto

A3: Al programa creado
en la actividad anterior
(A2) se debeincorporarla
siguiente funcionalidad:
“el robot debe detenerse
si se le presionan ambos
sensores de distancia.

Reconocen laimportancia
de cada fase para asegurar
la calidad en el desarrollo
de un programa.

Implementa un programa
para que el robot avance
a distintas velocidades
enlinearectaorealizando
giros.

Utilizan las convenciones
de cddigo denominadas
identaciony comentarios.

Utilizan estructuras de
seleccion e iteracion al
implementar un programa
en Robot Iroh.

Implementan un progra-
ma, utilizando la funcién
Random, para que el robot
avance a distintas velo-
cidades en linea recta o
realizando giros.

Utilizan estructuras de
seleccion e iteracion al
implementar un programa
en Robot Iroh.

Implementan tres progra-
mas, utilizando los senso-
res de obstaculo, para que
elrobot avance a distintas
velocidadesenlinearecta
o realizando giros.

Actitudes:

- Respeto

- Responsabilidad

- Autoaprendizaje

- Tolerancia ala Frustracion

Habilidades:

- Capacidad de identificar
y resolver problemas

- Trabajo en equipo

- Iniciativa

- Creatividad

- Capacidad de comuni-
cacién

- Capacidad de anélisis.

Actitudes:

- Respeto

- Responsabilidad

- Autoaprendizaje

- Tolerancia a la Frustracion

Habilidades:

- Capacidad de identificar
y resolver problemas

- Trabajo en equipo

- Iniciativa

- Creatividad

- Capacidad de comuni-
cacion

- Capacidad de anélisis.

Habilidades:

- Capacidad de identificar
y resolver problemas

- Trabajo en equipo

- Iniciativa

- Creatividad

- Capacidad de comuni-
cacién

- Capacidad de anélisis.
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Reforzar los contenidos
vistos en clases pasadas

Reconocen la estructura
laif-else

Programan un robot iroh
con la utilizando todas las
herramientasy funciones
vistas hasta el omento

Resuelven ejercicios pro-
puestos en pizarrén o ppt
amodo de recordatorio de
las clases anteriores

Programan un robot iroh
con la finalidad de resol-
Ver uno o varios desafios
propuestos para practicar
los contenidos revisados

Reforzar los contenidos
vistos en clases pasadas

Reconocen la estructura
iterativa while

Programan un robot iroh
utilizando todas las herra-
mientasy funciones vistas
hasta el omento

Programan un robot iroh
con la finalidad de resol-
Ver uno o varios desafios
propuestos para practicar
los contenidos revisados

Reforzar los contenidos
vistos en la clase anterior

Identifican todas las partes
y funciones vistas hasta el
momento en el ejemplo del
codigo usado en el ppt de
la clase

Al: Los alumnosresuelven
un ejercicio de repaso en
la pizarra o pc. Deben ir
completandoyrecordando
las distintas partes de la
interfaz Arduino.

A2: Los alumnos deben
programar un robot que
utilice los sensores de tac-
to. Enestaactividad deben
hacer que el robot avance
y sidetecta un obstaculo
este debe hacer una de
las siguientes acciones:
darse lavuelta, detenerse
o rodear el obstaculo. Un
desafio extra consisten
utilizar la funcion Random
para que el robot decida
aleatoriamente entre las
3 opciones anteriores

Al: Los alumnos deben
crear un protrama que
permita al robot avanzar
indefinidamente hasta que
el sensor de obstéaculos
detecte algo.

Al: Los alumnos deben
crearun codigo “a su gusto”
gue implemente la estruc-
tura de controlifyeluso de
la funcion Random como
variable. [ejemplo adjunto
endocumento del mentor]

Utilizan las estructuras de
controlif-else pararesolver
problemas gque impliquen
la eleccidén ante més de
una solucion.

Implementan la funcion
Random para que el robot
elija entre de un grupo
de soluciones distintas
pre-programadas de ma-
nera aleatoria.

Implementan de manera
correcta los tiempos y
comandos necesarios para
lograr rodear el obstaculo
en el desafio extra.

Utilizan las estructuras de
controlif-else pararesolver
problemas que impliguen
la eleccidén ante més de
una solucion

Implementan un programa
utilizando los sensores
de obstéaculo, para que el
robot detecte cuando debe
detenerse.

Utilizan estructuras de
seleccion e iteracion al
implementar un programa
en Robot Iroh.

Habilidades:

- Capacidad de identificar
y resolver problemas

- Trabajo en equipo

- Iniciativa

- Creatividad

- Capacidad de comuni-
cacion

- Capacidad de anélisis.

Actitudes:

- Respeto

- Responsabilidad

- Autoaprendizaje

- Tolerancia a la frustracion

Habilidades:

- Capacidad de identificar
y resolver problemas

- Trabajo en equipo

- Iniciativa

- Creatividad

- Capacidad de comuni-
cacion

- Capacidad de anélisis.

Actitudes:

- Respeto

- Responsabilidad

- Autoaprendizaje

- Tolerancia a la frustracion

Habilidades:

- Capacidad de identificar
y resolver problemas

- Trabajo en equipo

- Iniciativa

- Creatividad

- Capacidad de comuni-
cacion

- Capacidad de anélisis.

2w MUSTAKIS
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Comprenden el correcto
uso de la estructura de
control while

Implementan un programa
enelentorno de programa-
cion Arduino IDE

Analizan la validez de los
codigos desarrollados

Programan un robot Iroh
para que realice despla-
zamientos bésicos.

Implementan un programa
enelentorno de programa-
cion Arduino IDE

Analizan la validez de los
codigos desarrollados

Programan un robot Iroh
paraquerealice desplaza-
mientos basicos al seguir
una linea.

Al: Los alumnos deben
programar un codigo que
use variables. En esta ac-
tividad deben usarambos
sensores de distancia. El
codigo debe contar cuantas
veces se activa el sensor
de distancia 1hasta que el
sensor de distancia 2 sea
activado. Luego avanzar
un segundo por cada vez
gue el sensor fue activado.

A1l: Los alumnos crean
un programa que permita
al robot seguir una linea
negra presentada por los
monitores [llevar cinta
negray cartulina blancal.

FUNDACION
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Implementan un programa,
utilizando sensores de tac-
to, paraque elrobot avance
adistintas velocidades en
linea recta o realizando
giros, segun los alumnos
estimen convenientes para
la demostracion.

Utilizan estructuras de
seleccion e iteracion al
implementar un programa
en Robot Iroh.

Implementan un progra-
ma, utilizando sensores
de distancia, para que el
robot avance a distintas
velocidadesenlinearecta
0 realizando giros

Implementan un programa
utilizando sensores de luz,
gue permita alrobot seguir
cualquier linea negra pro-
puesta por el mentor.

Utilizan estructuras de
seleccion e iteracion al
implementar un programa
en Robot Iroh.

Actitudes:

- Respeto

- Responsabilidad

- Autoaprendizaje

- Tolerancia ala Frustracion

Habilidades:

- Capacidad de identificar
y resolver problemas

- Trabajo en equipo

- Iniciativa

- Creatividad

- Capacidad de comuni-
cacion

- Capacidad de anélisis.

- Motivacion

- Autonomia

Actitudes:

- Respeto

- Responsabilidad
- Autoaprendizaje
- Tolerancia

- Motivacion

Habilidades:

- Capacidad paraidentificar
y resolver los problemas

- Trabajo en equipo

- Iniciativa

- Creatividad

- Capacidad de comuni-
cacion

- Capacidad de anélisis.

Actitudes:

- Respeto

- Responsabilidad
- Autoaprendizaje
- Tolerancia
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Implementan un programa
enelentorno de programa-
cion Arduino IDE

Analizan la validez de los
codigos desarrollados

Programan un robot Iroh
para que realice despla-
zamientos avanzados al
seguir una linea.

Al: Los alumnos deben
programar un codigo que
use el sensor de luz. En
esta actividad el sensor
de luz debe distinguir entre
blanco y negro. Si el robot
se encuentra sobre un
fondo blanco debe girar a
la derecha, si esta sobre
un fondo negro debe girar
alaizquierda.

A2: Los alumnos deben
programar un codigo que
use elsensorde luz. Enesta
actividad el sensor de luz
debe distinguir entre blan-
co y negro. El robot debe
avanzar entre dos lineas
negras, alllegaraunadebe
girar 180° y avanzar hasta
detectar nuevamente la
linea negra. Cada vez que
elrobot llegue a unalinea
negra debe incrementar su
velocidad.

A3: Los alumnos deben
programar un codigo que
use elsensorde luz. Enesta
actividad el sensor de luz
debe distinguir entre blan-
co y negro. El robot debe
avanzar entre dos lineas
negras, alllegaraunadebe
girar 180° y avanzar hasta
detectar nuevamente la
linea negra. El robot debe
repetir esta accion pero
esta vez hasta llegar a la
segundalineanegray de-
volverse. Luego serepitey
debe llegar hasta latercera
linea negra.

FUNDACION
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Implementan un programa,
utilizando sensores de luz,
paraque elrobotavancea
distintas velocidades en
linea recta o realizando
giros.

Utilizan las convenciones
de codigo denominadas
identaciony comentarios.

Implementan un programa,
utilizando sensores de luz,
paraque elrobotavancea
distintas velocidades en
linea recta o realizando
giros.

Utilizan las convenciones
de codigo denominadas
identaciony comentarios.

Implementan un programa,
utilizando sensores de luz,
paraque elrobotavancea
distintas velocidades enli-
nearectaorealizando giros.
Utilizan las convenciones
de codigo denominadas
identaciony comentarios.

Habilidades:

- Resolucion de problemas

- Trabajo en equipo

- Iniciativa

- Creatividad

- Capacidad de comuni-
cacion

- Capacidad de anélisis.

- Autonomia

Actitudes:

- Respeto

- Responsabilidad
- Autoaprendizaje
- Tolerancia
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DESAFIO FINAL

Al: Los alumnos deben
programar un codigo que
use el sensor de luz. En
esta actividad el sensor
de luz debe distinguir entre
blanco y negro. El robot
debe ser capaz de seguir
una linea negra.

A2: Los alumnos deben
programar un codigo que
use el sensor de luz. En
esta actividad el sensor
de luz debe distinguir entre
blanco y negro. El robot
debe ser capaz de seguir
una linea negra. Ademas
deben leer los sensores
de distancia, si se activa el
derecho debe seguirlalinea
de laderecha. Sise activa
elizquierdo debe seguir la
linea de la izquierda.

FUNDACION
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DESAFIO FINAL
Implementan un programa,
utilizando sensores de luz,
paraque elrobotavancea
distintas velocidades en
linea recta o realizando
giros.

Utilizan las convenciones
de codigo denominadas
identaciony comentarios.

Habilidades:

- Capacidad de identificar
y resolver los problemas

- Trabajo en equipo

- Iniciativa

- Creatividad

- Capacidad de comuni-
cacion

- Autonomia

Actitudes:

- Respeto

- Responsabilidad
- Autoaprendizaje
- Tolerancia

- Motivacion
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SESION 1

Objetivos de Aprendizaje:
- Reconocer los elementos que componen un robot.
- Aplican las principales etapas metodologicas para la implementacion de un programa estructurado.

Contenido de la Sesi6n

- Introduccion a la robotica 15 min
- Programacion estructurada 10 min
- Robot Iroh 10 min
Actividades

Al: Identificacion de las partes de un robot 15 min
A2: Clasificacion de robot 10 min
A3: Conociendo el robot. 15 min

Desarrollo de la Sesién

Introduccién a la robética

1. Se les explica a los alumnos a grandes rasgos coOmo seré el curso para aclarar dudas sobre este.
2. se les explica a los alumnos las principales partes de un robot.

3. Los alumnos debenidentificar las principales partes de un robot.

Programacion estructurada

1. Se introduce a los alumnos al tema de la programacion y de lo que pueden ser capaces luego de
finalizado el curso, ademas se les muestra un video con errores de programacion a modo de que se
relajen y entren en confianza mediante el humor.

2. Dadaladescripcion de la clasificacion de los robots los alumnos reciben imagenes de robot y deben
clasificarlos en las diferentes categorias en base a sus caracteristicas.

Robot Iroh
1. Se les presenta el robot IROH y sus principales caracteristicas.
2. Conociendo el robot. El robot se entrega programado a los alumnos.

Cierre

1. Mediante preguntas se hace interactuar a los alumnos sobre que les parecid la clase, sieran lo que
esperabany que recuerdan de lo visto en esta sesion.
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SESION 2

Objetivos de Aprendizaje:
- Implementan un programa en el entorno de programacion Arduino IDE

Contenido de la Sesi6n

- Fundamentos de programacion estructurada 15 min
- Conociendo Arduino IDE 5 min
- Mi primer programa 15 min
Actividades

Al: Los alumnos deben crear un programa basico en el entorno Arduino IDE = 35 min
y compilar el programa.

A2: Los alumnos deben transferir el codigo alrobot y revisar su funcionamiento = 5 min

Desarrollo de la Sesion

Fundamentos de programacion estructurada

1. Se les ensefa a los nifios lo basico de la programacidn estructurada como los comandos avanzar,
retroceder, etc. Se les explica el funcionamiento de estosy el cémo deben ir escritos.

2. Enconjunto con el material se presenta el funcionamiento béasico del funcionamiento de un programa
y principalmente de como funciona Arduino [Secuencial].

3. Amodo de actividad hacer que los nifios escriban un dia de su vida en modo secuencial. Ej.: Levan-
tarse, lavarse, desayunar, ir al colegio, etc.

Conociendo Arduino IDE

1. Mediante un sketch se les muestra las librerias que deben cargar para que pueda funcionar correc-
tamente el programa.

2. Através de el pizarron o data se les presentan los comandos que se utilizardn en el curso y para
gué sirve cada uno.

Mi primer programa

1. Los alumnos deben crear un programa basico en el entorno Arduino IDE y compilar el programa.

2. Recalcarle a los alumnos que los robots iroh son muy fragiles, hacer un tipo de compromiso de no
romper ni desarmar ninguna de los componentes del robot para asiasegurar su correcto funcionamiento.

3. Los alumnos deben transferir el codigo al robot y revisar su funcionamiento.

Cierre

Al finalizar la clase realizar un breve sintesis con preguntas tales como:

¢Qué recuerdan de lo realizado en la sesidon?, ;Cuéles son los comandos que se utilizaron?, s Para qué
y como se usan los comandos?, ;Como se recalcar los valores que pueden tener la potencia de los
comandos? y ;Qué pasaria si los nUmeros son mayores 0 menares que el rango de trabajo?.

**Sugerencia: realizar preguntas uno o dos preguntas al curso, y las demas al alzar.
Sialgun alumno no responde claramente, pedirles que designe a otro compafero para que le ayude
a completar la respuesta.
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SESION 3

Objetivos de Aprendizaje:

- Implementan un programa en el entorno de programacion Arduino IDE
- Analizan la validez de los codigos desarrollados

- Programan un robot Iroh para que realice desplazamientos basicos

Contenido de la Sesi6n

- Programacion de desplazamientos bésicos: Linea recta a diferentes velocidades. = 15 min

- Programacidén de desplazamientos basicos: Giros 10 min

Actividades
Al: Miprimer programa. Los alumnos deben crear un programa que le permita avanzar. = 10 min

A2: Usando el codigo anterior y agregar o siguiente: 10 min
Que el robot gire a la derechay avance.

A3: Crear un programa que le permita avanzar en linea recta, luego girar sobre su = 20 min
eje y regresar al punto inicial.

Desarrollo de la Sesién

Programacion de desplazamientos basicos: Linea recta a diferentes velocidades.

1. Dar a conocer a los alumnos los comandos basicos de movimiento, con el fin de que logren hacer
que el robot avance, retroceda y se detenga.

2. Los alumnos deben programar y transferir movimientos bésicos al robot Iroh y revisar su funciona-
miento. En esta actividad deben avanzar en linea recta por 2 segundos y detenerse

Programacion de desplazamientos basicos: Giros

1. Se les ensefa a los alumnos los comandos bésicos para hacer que el robot gire hacia un lado o
hacia el otro.

2. Los alumnos deben programar y transferir giros basicos al robot y revisar su funcionamiento.

3. Los alumnos deben resolver los desafios propuestos de la clase

Cierre

Sintesis de los visto durante la clase, por contenido.
Se pregunta al azar a los alumnos sobre los contenidos expuestos.
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SESION 4

Objetivos de Aprendizaje:

- Implementan un programa en el entorno de programacion Arduino IDE
- Analizan la validez de los codigos desarrollados

- Programan un robot Iroh para que realice desplazamientos basicos

Contenido de la Sesi6n

- Inrotruccion al uso de variables y funcion Random 20 min
- Estructuras de seleccion. If-Else 10 min
- Programacién de uso de variables y estructura if else 10 min
Actividades

Al: Crear un programa usando la estructura if-else y la funcion Random 20 min
A2: A partir del programa anterior se anaden mas funciones 15 min

Desarrollo de la Sesién

Estructuras de seleccion. If-Else y variables

1. Se introduce el tema de variables, como se declaran y su utilidad en la programacion en general.

2. Se ensefa el funcionamiento de la estructura de seleccién If-Else y como a través de esta el robot
puede comenzar a “pensar”y tomar decisiones mediante variables.

3. Con un video de la industria [Stringo) se demuestra un seguidor de linea con ultrasonido para que
asi puedan comprender como algo tan simple se puede aplicar a algo tan grande como las industrias.

La funciéon Random
1. Se explica a los alumnos la existencia de una funcién que puede generar nimeros aleatorios
2. Se da a conocer a los alumnos la utilidad de dicha funcion

Programacion de uso de variables e if-else

4. L os alumnos deben programar un codigo que use la estructura if y la funcion Random . En esta
actividad deben hacer que el robot avance y que de manera aleatoria el robot ejecute una de tres
acciones [en ppt de clase correspondiente] cada vez que corra el programa.

5. Volver arecalcar el compromiso hecho en clases anteriores de no romper ni desarmar el robot Iroh.

Cierre

1. Preguntar directamente por grupos o por alumno que recuerda de la clase, los comandos, el fun-
cionamiento del ciclo if y si puede dar algun ejemplo de su dia a dia, también preguntarles si les
gusto trabajar con sus companeros para asi tener claro si es que estan trabajando cémodos o noy
asi poder reestructurar los equipos para la clase siguiente.
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SESION 5

Objetivos de Aprendizaje:

- Reforzar los contenidos vistos en clases pasadas

- Reforzary ejercitar el uso de la estructura de control if
- Introducir el uso bésico de sensores a la programacion

Contenido de la Sesién

- Repaso estructuras selectivas if-else 10 min
- Introduccion al uso de sensores [sensor de obstaculos) 15 min
- Programacién de desafios 25 min
Actividades

Al: Crear un programa que utilice la estructura If-Else y los sensores de obstaculos. | 15 min

A2: Utilizar el programa creado en la actividad 1y lograr que el robot gire usando = 15 min
los sensores de obstaculo.

A2: Apartirdel programa de A2, hacer que el robot se detenga usando los sensores | 10 min
de obstaculo

Desarrollo de la Sesién

- Repaso estructura if

1. Se hace un breve recordatorio de la estructura if mediante preguntas a los alumnos sobre los con-
ceptos basicos

2. Se dan aconocer los operadores l0gicos usados en programacion

Introduccion al uso de sensores

1. Se explica a los alumnos mediante ejemplos didacticos que el robot también tiene “sentidos”, al
igual que las personas

2. Se explica el funcionamiento de los sensores de obstaculo y de la utilidad que tendréan estos para
el resto del curso

3. Se ensefa a los alumnos como se declaran y utilizan los sensores del robot

Programacion del desafio

1. El desafio 1 consiste en hacer que el robot avance y se detenga cuando uno de los dos sensores de
obstéculo sea tapado

2. Después del tiempo cumplido se ensefa a los alumnos una posible solucion del desafio

3. El desafio 2 consiste en hacer que el robot gire ala derecha o izquierda segun el sensor de obstaculo
que sea tapado

4. Después del tiempo cumplido, se ensefa a los alumnos una posible solucion del desafio 2

5. El desafio 3 es casi un bonus. Al programa anterior se le debe afadir la posibilidad de que el robot
se detenga siambos sensores de obstaculo son tapados. En este caso no hay solucion de muestra
ya que es un desafio extra.

Cierre

Se evalla el trabajo hecho por los alumnas, premiando a los alumnos que logren completar el desafio
unoy el avanzado de la clase.

Se concluye con una sintesis de los visto y una motivacion para seguir esforzandose en las clases
gue quedan.
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SESION 6

Objetivos de Aprendizaje:

- Reforzar los contenidos vistos en clases pasadas

- Reforzary ejercitar el uso de la estructura de control if
- Resolver el primer desafio 1de la clase

Contenido de la Sesién

- Repaso estructura secuencial 10 min
- Repaso estructuras selectivas if-then e If-Else 15 min
Actividades

Al: Crear un programa que utilice la estructura If-Else y los sensores de obstaculos. | 20 min

A2: Utilizar el programa creado en la actividad 1 e implementar la funcién Random de = 20 min
manera que el robot decida de manera aleatoria cualquiera de las 3 acciones anteriores.

Desarrollo de la Sesion

Repaso estructura secuencial:

1. Se les pregunta a los alumnos lo que recuerden sobre estructura secuencial

2. Se hace un breve repaso de la estructura mediante ejemplos préacticos. Por ejemplo: “Realizar la
ruta habitual al colegio”

3. Se pide a los alumnos que den ejemplos préacticos; tales como: “Hacer platanos con leche”, “Ves-
tirse”, “Hacer una cazuela”....etc.

Repaso estructuras selectivas if e If-Else:
1. Se les pregunta a los alumnos lo que recuerden sobre estructura secuencial
2. Se hace un breve repaso de la estructura mediante ejemplos practicos. Por ejemplo: “Una linea de
tren con bifurcacion. Si le falta combustible, se desvia a llenar el estanque; sino sigue su ruta, ig-
norando el desvio [if]".
3. Se pide a los alumnos que den ejemplos practicos
4. Los alumnos deben elaborar un programa que permita al robot avanzar indefinidamente hasta
detectar un obstaculo utilizando los sensores de obstéaculo. Una vez detectado, el robot debe hacer
UNA de las siguientes acciones:
- detenerse
- girar 180° y devolverse
- rodear el obstaculo

En esta actividad los alumnos deben ser capaces de comprender el correcto uso de las estructuras
anteriormente mencionadas.

Cierre

Se evalla el trabajo hecho por los alumnas, premiando a los alumnos que logren completar el desafio
unoy el avanzado de la clase.

Se concluye con una sintesis de los visto y una motivacion para seguir esforzandose en las clases
gue quedan.
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SESION 7

Objetivos de Aprendizaje:

- Implementan un programa en el entorno de programacion Arduino IDE

- Analizan la validez de los codigos desarrollados

- Programan un robot Iroh para que realice desplazamientos basicos usando nuevas estructuras
de control

Contenido de la Sesi6n
- Estructuras de iteracion. While 25 min

- Programacion de uso bésico ciclos y variables: Detectar objeto 10 min
usando sensor de obstaculo

Actividades

Al: Crear un programa que use la estructura while, if y sensor de obstaculo = 40 min

Desarrollo de la Sesién

Estructuras de iteracién. While.

1. Para explicar la estructura while se realizarg una dindmica.
Se les invita a los alumnos a:
*Guardar silencio, se queden quietos y sentados en su puestos, se relajen, se recuesten sobre sus
mesas, cierren sus 0j0s, sientan tan solo su respiracion; por 1minuto. Cuando se logre un ambiente
de tranquilidad, hacer un ruido fuerte [utilizando algun objeto o instrumento que genere tal ruido).
Serealizala analogia: mientras estaban tranquilos y sin ruido podian dormir, cuando ocurri¢ el ruido
fuerte la condicién se rompid, por lo tanto ya no pueden dormir. El while es lo mismo.

2. En caso de no poder realizar la dindmica, hacer la analogia con una rotonda vehicular. Mientras no
haya espacio no es posible salir de ella. El ciclo while es lo mismo.

Programacion de uso basico ciclos y variables: Detectar un objeto en el camino y detenerse

1. Los alumnos deben programar un codigo que use variables. En esta actividad deben usar ambos
sensores de obstaculo. En este caso el robot debe avanzar indefinidamente hasta que se encuentre
con algun objeto

Cierre

Sintesis de los contenidos vistos durante la clase en base a preguntas al azar a los alumnos.
¢Coémo funciona el ciclo while? Solicitar un ejemplo de ser necesario.
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SESION 8

Objetivos de Aprendizaje:

- Implementan un programa en el entorno de programacion Arduino IDE

- Analizan la validez de los codigos desarrollados

- Programan un robot Iroh para que realice desplazamientos basicos usando while

Contenido de la Sesion

- Repaso de la estructura while mediante un ejemplo 30 min

- Programacién de desplazamientos basicos con el uso de 10 min
sensores usando while

Actividades

Al: Programar un cadigo que use while y sensor de tacto 50 min

Desarrollo de la Sesién

Repaso de la estructura while

1. Se dedicaré la clase arevisar un ejemplo detallado, paso a paso, de un codigo que aplica la mayoria
de los contenidos ya deberian haber sido revisados hasta el momento en el curso, focalizando en
el uso de la estructura while .

Programacion del desafio

1. El desafio consiste en crear un codigo que emplee la funcion Random y la estructura while. Lo que
haga el robot queda a criterio de los alumnos, pueden aplicar todo o visto en clases. (en la guia de
mentor de la sesidn se encuentra un ejemplo]

Cierre

Sintesis de lo visto en la clase mediante preguntas a los alumnos.
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SESION 9

Objetivos de Aprendizaje:
- Integracion de Conocimientos sobre declaracion de variables
- Comprender el uso de contadores

Contenido de la Sesi6n

- Introduccion al uso de contadores en la programacion 25 min
- Programacidn del desafio de la clase: uso de contadores 5min
Actividades

Al: Crearun programa que utilice los contenidos vistos hasta ahoray contadores. | 60 min

Desarrollo de la Sesion

Uso de contadores

1. Se explica al alumno gue es un contador y su utilidad en la resolucion de problemas. Se empleara el
ejemplo de un casillero al cual constantemente se estan anadiendo cosas a su interior.

2. Ejemplo en codigo de contadores [Ver ejemplo en guia sesion 6 de monitor)

Desafio de la clase
1. El desafio consiste en que el robot de avanzar la cantidad en segundos la cantidad de veces que es
tapado el sensor de tacto derecho.

Cierre

Sintesis de la clase con preguntas y opiniones de los alumnos
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SESION 10

Objetivos de Aprendizaje:

- Implementan un programa en el entorno de programacion Arduino IDE
- Analizan la validez de los codigos desarrollados

- Programan un robot Iroh para que realice desplazamientos basicos

Contenido de la Sesién

- Introduccién a los sensores de luz. 10 min

- Programacion de desplazamientos béasicos con el uso de sensores: 10 min
Detectar una linea negra

Actividades

Al: Programar un cédigo que use el sensor de luz. 15 min

A2: Programar un codigo que ademas de seguir la linea sea capaz de 30 min
detectar obstaculos y rodearlos

Desarrollo de la Sesién

Introduccion a los sensores de luz.

1. Breve explicacion del funcionamiento de los sensores de luz, de que depende la reflexiény como se
separan por colores los distintos valores.

2. Através del robot se muestra como tomar los valores en pantalla y los rangos de cada uno de los
colores (invitar a algunos a alumnos a realizarlo).

3. Explicar como se usany cdmo se asignan las variables para poder considerar estos valores dentro
de las condiciones de un if-then

4. Losalumnos deben programar el sensor de luz debe distinguir entre blanco y negro. Si el robot se encuen-
tra sobre un fondo blanco debe girar a la derecha, siesta sobre un fondo negro debe girar a laizquierda.

Programacion de desplazamientos basicos con el uso de sensores: Detectar una linea negra

1. Recordar el uso de condiciones en el if-then y en el ciclo while, donde se ubican y como comparar
los valores obtenidos con los de las condiciones.

2. Explicar como se detecta una linea [Cambio entre dos valores], recordar video de Stringo si es ne-
cesario o ejemplificar con algun ejemplo de la vida cotidiana.

3. Los alumnos deben programar un codigo que use el sensor de luz. En esta actividad el sensor de
luz debe distinguir entre blanco y negro. El robot debe avanzar entre dos lineas negras

4. Los alumnos deben programar un cédigo que use el sensor de luz. En esta actividad el sensor de
luz debe distinguir entre blanco y negro. El robot debe avanzar entre dos lineas negras. Al detectar
un obstaculo el robot debe poder detectarlo y detenerse o rodearlo para proseguir su camino.

Cierre

Realizar una breve sintesis de o visto en clases a través de las siguientes preguntas dirigidas. (Por
grupol. Entonces, ¢Qué entiendes que es un sensor de luz y cdmo funciona?, ;Cdmao se toman los
valores en pantallay los rangos de cada uno de los colores?, ;Coémo usan y se asignan las variables?.
¢Cémo es el uso de condiciones en el if-theny en el ciclo while?

**Sugerencia: Si un grupo no responde claramente, pedirles que designe a otro grupo para que le
ayude a completar la respuesta.
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SESION 11

Objetivos de Aprendizaje:

- Implementan un programa en el entorno de programacion Arduino IDE
- Analizan la validez de los codigos desarrollados

- Programan un robot Iroh para que realice desplazamientos basicos

Contenido de la Sesi6n

- Introduccién a los sensores de luz. 10 min

- Programacion de desplazamientos basicos con el uso de sensores: Detectar | 10 min
una linea negra

Actividades

Al: Programar un cédigo que use el sensor de luz. 15 min

A2: El sensor de luz debe distinguir entre blanco y negro, para luego avanza 15 min
incrementando su velocidad.

A3: Distinguir entre blanco y negro, avanzar entre dos lineas negras, en donde | 15 min
al llegar a una, girar 180° y avanzar hasta detectar nuevamente la linea negra.

Desarrollo de la Sesion

Introduccién a los sensores de luz

1. Breve explicacion del funcionamiento de los sensores de luz, de que depende la reflexion y como
Se separan por colores los distintos valores.

2. Através del robot se muestra como tomar los valores en pantalla y los rangos de cada uno de los
colares [invitar a algunos a alumnos a realizarlo).

3. Explicar como se usany cémo se asignan las variables para poder considerar estos valores dentro
de las condiciones de un if-then

4. Los alumnos deben programar el sensor de luz debe distinguir entre blanco y negro. Si el robot se
encuentra sobre un fondo blanco debe girar a la derecha, si esta sobre un fondo negro debe girar
alaizquierda.

Programacion de desplazamientos basicos con el uso de sensores: Detectar una linea negra

1. Recordar el uso de condiciones en el if-then y en el ciclo while, donde se ubicany como comparar
los valores obtenidos con los de las condiciones.

2. Explicar como se detecta una linea [Cambio entre dos valores), recordar video de Stringo si es ne-
cesario o ejemplificar con algun ejemplo de la vida cotidiana.

3. Los alumnos deben programar un codigo que use el sensor de luz. En esta actividad el sensor de
luz debe distinguir entre blanco y negro. El robot debe avanzar entre dos lineas negras, al llegar a
una debe girar 180° y avanzar hasta detectar nuevamente la linea negra. Cada vez que el robot llegue
a una linea negra debe incrementar su velocidad.

4. Los alumnos deben programar un coédigo que use el sensor de luz. En esta actividad el sensor de
luz debe distinguir entre blanco y negro. El robot debe avanzar entre dos lineas negras, al llegar a
una debe girar 180° y avanzar hasta detectar nuevamente la linea negra. El robot debe repetir esta
accion pero estavez hasta llegar alasegunda linea negray devolverse. Luego se repite y debe llegar
hasta la tercera linea negra.
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Cierre

Realizar una breve sintesis de o visto en clases a través de las siguientes preguntas dirigidas. (Por
grupo). Entonces, ¢Qué entiendes que es un sensor de luz y coémo funciona?, (Cdmo se toman los
valores en pantallay los rangos de cada uno de los colores?, ,CoOmo usany se asignan las variables?.
¢Como es el uso de condiciones en el if-theny en el ciclo while?

**Sugerencia: Si un grupo no responde claramente, pedirles que designe a otro grupo para que le
ayude a completar la respuesta.



: : I I FUNDACION

PROGRAMA DE ESTUDIO 22 MUSTAKIS

SESION 12

Objetivos de Aprendizaje:
- Integracion de Conocimientos
- Aplicar todos los conceptos vistos sobre sensores de luz

Contenido de la Sesi6n

- Seintegra lo aprendido, la clase consiste en 3 desafios 20 min

Actividades

Al: Crear, compilar y transferir al robot un programa que incorpore el uso del = 20 min
sensor de luz.
El programa debe permitir al robot avanzar siguiendo una linea negra

A2: Crear, compilar y transferir al robot un programa que incorpore el uso del = 25 min
sensor de distanciay del sensor de luz.

El programa debe permitir al robot avanzar siguiendo una linea negra de manera

que si se activa el sensor derecho el robot debe seguir la linea derechay si se

activa el sensor izquierdo debe seguir la linea izquierda

A3:

Desarrollo de la Sesién

Se integra lo aprendido - DESAFIO FINAL

Los alumnaos deben programar un cédigo que use el sensor de luz.

En esta actividad el sensor de luz debe distinguir entre blanco y negro. El robot debe ser capaz de
seguir una linea negra.

- Los alumnos deben programar un codigo que use el sensor de luz. En esta actividad el sensor de
luz debe distinguir entre blanco y negro. El robot debe ser capaz de seguir una linea negra. Ademas
deben leer los sensores de distancia, si se activa el derecho debe seguir la linea de la derecha. Si se
activa el izquierdo debe seguir la linea de la izquierda.

Cierre

1. Amodo de ultimo cierre del curso se les felicita por su constancia en las clases, por la participacion
y por el esfuerzo que pusieron, también preguntar que les parecio el curso, si les gustd o no, si era
lo que esperaban y que le cambiarian para que sea mas entretenido a modo de realimentacion para
mejorar un proximo taller O.



