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1. Queé TRUE TRUE?

True True € un robot coreano educativo pensado para ser utilizado con nenos/as no primeiro
ciclo de primaria, de 6 a 8 anos.
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Non é un robot robusto, pero si moi manexable. Os seus actuadores e sensores son os seguintes:

4+ Actuadores: permiten que o robot perciba o que ocurre ao seu redor.

o Motores DC (para moverse)
o Altofalante na sua parte traseira (para emitir sons)
o Leds da cabeza (para emitir luces) ~

% Sensores: reciben informacién da entorna

o 5sensores de luz e cor na parte inferior.

O central é un sensor de cor e os
outros 4 son sensores de niveis de
gris.
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o 2 sensores de proximidade no frontal —
o 2 sensores de cor dentro da boca —
o 1 acelerometro no seu interior

Integracion curricular: O mais relevante é o material didactico impreso en papel (dispofiibles
en casteldn e en inglés) que se creou para él nas diferentes materias:

Q?complubol

| Ciencias Sociais ‘ Ciencias Naturais ‘ Musica

Unha viaxe polo Tempo
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Exploradores da Terra
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Nos 6 cadernos de actividades introducense contidos relativos @ materia de Plastica.
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Aventuras nas Truolimpiadas

En esta ocasion True True ha decidido participar en todos los
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E dicir:

“Non sélo se traballa o pensamento computacional, tamén se traballan contidos
curriculares, psicomotricidade fina, lateralidade.... E unha aprendizaxe con estratexias

e non solo é xogar”

Video promocional do robot na casa comercial: Robot True True - 00 O mellor robot
educativo (https://www.youtube.com/watch?v=uBjX-SYgHzg)
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Hoxe en dia, esixese pensar como se pode trabajar con presencialidade e non, co
alumnado:

Traballo presencial Traballo non presencial
1) Leer (y entender) el reto 1) Leer (y entender) el reto
2) Resolver ( estrategia para buscar 2) Resolver ( estrategia para buscar
la solucién) la solucién)
3) Configurar la secuencia 3) Configurar la secuencia
4) Programar el robot 4) Programar-el-robot
5) Documentar la actividad: Escribir, 5) Documentar la actividad: Escribir,
pintar, recortar pintar, recortar

Entre os recursos hai plantillas de tarxetas para que o alumno pinte as stias propias tarxetas
(para que funcionen, o cédigo de colores debe pintarse tamén pola parte de abaixo ou
introducir a tarxeta ao revés) e configurar a secuencia que resolve o problema. Na
contorna non presencial o docente probaria a secuencia que creou o alumno/a.

NOTA: As pinturas Alpino ou rotuladores de punta gorda son as que mellor funcionan.

As plantillas para pintar ou as propias poden descargarse do seguinte link:
https://www.truetrue.es/recursos.html

2. Cargar o robot

Cando a bateria de True True esta baixa o robot fdinolo saber da seguinte forma: os LEDs da
sUa cabeza parpadearan en vermello.

E o momento de cargalo e para iso necesitamos o cable microUSB a USB tipo A que debe
conectarse a unha fonte de tensién de 5V. E dicir, podemos usar o tipico adaptador de
corrente dun smartphone ou un puerto USB dun PC.

O tempo de carga do robot é de 25minutos a través
do conector micro usb da sua parte traseira. E isto
proporcionaranos uns 90 minutos de autonomia.

Antes de cargalo asegurarémosnos de que o
interruptor esté en OFF.

Conectamos o microUSB co adaptador a 5V e unha
vez cargado, a luz verde da bateria (BAT)
apagarase.

i
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3. App TrueTrue: firmware, calibracién de motores e nivel de bateria

Esta APP é lanzadera de 4 aplicaciéns que debemos descargar e nela pddese actualizar o
firmware, calibrar os motores do robot e comprobar a carga da bateria.

N
Actualizar Bateria

L/

TruebotCont...

TruebotMusi... TruebotStep

4 APPs para instalar

O firmware é o programa que executa o robot en todas as suas acciéns. Sen el, o robot non
sabe facer nada.

A casa comercial aconsella actualizarlo de cando en vez, por se houbo cambios ho mesmo
subsanando erros ou mellorando o comportamento do robot. Enténdese que o firmware
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esta evolucionando co tempo e cada vez ten mais capacidades e posibilidades. Esta
actualizaciéon faise a través dua su APP “TrueTrue” gratuita dispofible tanto para Android
como para iOS en smartphone e tablets:

Google Play:
TRUETRUE

App Store:
TrueTrue

Como se actualiza o firmware?

Tras abrir a APP e premer o botdn inferior esquerdo “Actualizar”, a propia APP vainos dicindo
0s pasos a seguir: Primeiro debemos conectalo por BT manténdoo cerca do dispositivo
movil ou Tablet (Se temos varios, debemos actualizalos de un en un, mantendo
desconectados os demais). Estes pasos describense nas seguintes imaxes:

(%)

TRUETRUE C4E2

Buscando dispositivos

Batena

(62
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(@ TRUETRUE C4E2

Después comprueba el nimero

a su TRUETRUE, por favor,

y avor, TRUETRUE ni tu (Update) - TRUETRUE

en TRUETRUE b one durante este proceso. FIRMWARE 48

o, 1. When the robot comes to
25% the end of a line, it will stop

scanning and either stop
# acruauzar hesiiins Al Tovonn Ear s

el

Saberemos se esta Unha vez finalizado

conectado porque o robot disporemos de True True

iluminarase en azul escuro coa ultima version do
firmware.

Como se calibran os motores?

Para calibrar os motores debemos imprimir a folla de calibracién dos mesmos e que podemos
descargar desde o seguinte link: https://www.truetrue.es/recursos.html

; ©
www lruetruees Q“ :

Folla de calibracion
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www lruelrue.es

Mediante a calibracién dos motores podemos axustar o correcto movemento de avance,
retroceso e xiro do robot True True.

Tras calibralo, o robot deberia avanzar 5cm en cada avance indo recto e xirar 90 graos tanto a
dereita como a esquerda. No seguinte link describese o proceso paso a paso de forma moi
clara e sinxela:

https://www.youtube.com/watch?v=a_4K-mQdMrg

Como se calibran os sensores de luz e cor?

Este proceso non se fai a través da APP e decidin introducirlo en este apartado porque se
require a Folla de calibracion que utilizamos anteriormente para calibrar os motores. O
proceso realizae en dous pasos usando as siguientes tarxetas:

!
i
L |

4

4

A

PUT ON THE BLACK SIDE OF PAPER PUT ON THE WHITE SIDE OF PAPER

CALIBRATION CALIBRATION®
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Paso 1: Consiste en calibrar a cor negra e para iso situamos o robot no circulo negro da folla de
calibracion e introducimoslle a primeira tarxeta.

Paso 2: Consiste en calibrar a cor branca e para iso situamos o robot no circulo branco da folla
de calibracidon e intoducimoslle a segunda tarxeta.

Calibrar os sensores de luz e cor é mais importante do que parece. Pensar que cada aula ten o
seu propio nivel de luz e que un robot distinga unha cor non é nada facil na robética actual.

Como coiecer o estado da bateria?

Primero premeremos o botdn negro da bateria e conectamos o robot por bluetooth:

PN

Actualizar Bateria

¥

A continuacién, a APP guiaranos:

14:50 + w v g 14:50+ w v g

/@ TRUETRUE C4E2 /@ TRUETRUE C4E2

Por favor, presiona el Por favor, presiona el
después después
de comprobar el estado de la bateria. de comprobar el estado de la bateria.

El estado de la bateria aparece El estado de la bateria aparece
durante 5 segundos. durante 5 segundos.
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4. Paradigmas de Programacion:

Pddese programar o robot de 5 formas diferentes

4.1. Mediante tarxetas con cddigos de cores (sen PC):

Tarxetas

As tarxetas tefien unha codificacién de cores e representacidn por simbolos e textos.

Exemplo 1: A programacién debe ter un inicio e un fin. Hai tarxetas especificas para iso:

Exemplo 1

Inicio

O robot le o cddigo de cores das tarxetas que imos introducindo na sua boca e este cédigo
reproduceo no anel de leds da sua cabeza.
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Exemplo 2: Grazas aos seus sensores inferiores de cor e escalas de grises, é quen de
desprazarse pola lifia negra dun enrellado e detectar as interseccions (non vai polo centro dos
cadrados como o BeeBot). Se queremos avanzar ao longo do enrellado, necesitaremos esa
tarxeta:

~
-

Exemplo 2

-
=

3
=
R

ﬂﬂl' -,,,,///7//_

47,

Enrellado
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Exemplo 3: Para bucles ou repeticiéns usamos as tarjetas de comezo e final do bucle asi como,
o nimero de veces que queremos que se repita a secuencia programada no bucle. Neste
exemplo vemos que se movera formando un cadrado.

Exemplo 3

Comezo

Bucle

Exemplo 4: O robot dispdn de sensores de distancia ou proximidade, é dicir, detectan que un
obxecto esta no seu campo de visién. Como xa vimos, tamén dispdn de sensores inferiores. Se
gueremos usalos, debemos activalos e isto realizase con diferentes tarxetas (sen necesidade
das tarxetas de inicio e fin):

HAND FOLLOWING LINE TRACING

Activa os sensores dianteiros de proximidade | Activa os sensores inferiores de cor

]
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Se queremos que siga unha lifia negra, debemos activar os sensores inferiores e isto conséguese
introducindo a tarxeta “LINE TRACING” na boca dorobot:

e O robot desprazase seguindo ocircuito da lifia negra,

e Se non o paramos en dous minutos, o robot parara solo.

e (Cada vez que atope unha cor determinada a ambos bordes da lifia negra, os LEDs da
sUa cabeza amosardn a cor.

Se queremos que se mova ao detectar a proximidade da nosa man, debemos introducirlle a
tarxeta HAND FOLLOWING e colocar a man (ou a tarxeta man) diante do robot.

As veces interesaranos que cando detecte un obxecto o esquive e para iso dispofiemos dunha
funciéon xa programada dentro do robot e que se chama HAND DIRECTION. Obviamente,
primeiro debemos activar os sensores de proximidade introducindo HAND FOLLOWING. A
tarxeta HAND DIRECTION funciona da seguinte forma:

g .

— .
Espera a detectar o obxecto e reaciona

xirando ao lado oposto & sla detecidn

HAND DIRECTION
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Exemplo 5: Para crear musica dispdn dunhas tarxetas numeradas do 1 ao 8 e que executan as
notas musicaiss do Do baixo ata o Do alto, respectivamente.

A maiores existen duas tarxetas que son as numeradas por O (RESET) e 9 (REST): a tarxeta
RESET borra a secuencia de notas e REST fai unha espera de 1 segundo.

Por exemplo, se queremos que sonen as notas Do, Re, Mi, debemos introducir as tarxetas na
boca do robot na seguinte orde:

MELODY
1. Activaa 2. Secuencia de notas que queremos gravar 3. Reproduce a
gravacion gravacion

4.2.Programacion por cores

Cada tarxeta presenta unha codificacién de cores. Débese activar o reconiecemento de cores
no enrellado usando a tarxeta “GRID”. O robot, segundo vexa unha cor ou outra, realizara
unha secuencia que xa esta incluida no seu firmware:

e Seve VERDE: Avanzara

e Seve AMARELO: Xirard 4 esquerda e
avanza

e Seve ROSA: Xirard 4 dereita e avanza

e Seve VERMELLO: Deterase

e Seve AZUL: Da media volta

No seguinte exemplo vese un circuito en forma de enrellado e o alumno/a debe introducir os
rectangulos nas diferentes cores (verde, amarela, rosa e vermella) para que True True saia da
Saida A e chegue & Meta A. Para probar se chega ao seu destino sé debemos introducir a
tarxeta “GRID” na boca do robot:

As accidns programadas en cores executaranse en cada punto de interseccién.

]
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4.3.Programalo a través de movementos grazas ao seu acelerémetro

Necesitamos usar a tareta “TILT MOTION” que é a que activa o seu acelerémetro
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Cada avance ou retroceso (inclinar a True True cara diante ou cara atras), o robot moverase
5cm. E cada xiro, dereita ou esquerda (inclinando ao robot cara a dereita ou
esquerda respectivamente), o robot xirara 90 graos.

Neste exemplo queremos ir desde a llla Fantasia hasta a llla Volcan:

Os pasos que seguiremos son os seguintes:

e Primero introducimos a tarxeta TILT MOTION

e 1.Inclinamos o robot 2 veces cara diante

e 2.Inclinamos o robot 1 vez cara a sua dereita

e 3.Inclinamos o robot 1 vez cara diante

e Situamos o robot na llla Fantasia

e Finalmente, volvemos introducir a tarxeta TILT MOTION para que execute o codigo

Comprobaremos que o robot chegou 3 Illa Volcan

4.4.Programalo con APPs

Estas APPs estan pensadas para traballar con tablets e son moi intuitivas:

e Truebot Music Card: Crea musica aprendendo secuencialidade e estruturas de
repeticion, manexando a duracidon das notas e o tempo da cancién que
interpretard o robot True True.

]
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B

o SR
= [ TRUETRUE Cag2 B

e TrueBot Controller: Controla o movemento do robot True True de forma remota.
Permite selecionar tres velocidades de desprazamento e varias cores de
identificacion do robot (leds da cabeza de True True). Dispdn de tres interfaces de
control de movemento (joystick, botdn e xirosensor).

)
@0

e TruebotStep: Aplicacion para tablets que nos permite programar secuencias de
movementos e incluso toma de decisidns para introducir os conceptos basicos da
programacion.

]
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® TruebotStep,

# TRUETRUE C4E2

e

¥

e TrueBot Color Card: Programa o robot True True coas tarxetas codificadoras de forma
virtual.

S DE PROGRAM

CTA OGE
Neam s PNt AN ANy

4.5.Scratch 2.0

Actualmente, pddese programar con Scratch 2.0
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