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cambiar disfraz & formiga solita -

siguiente disfraz
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quitar efectos graficos
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Sonido

Eventos
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hasta gue termine

niciar somido
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sumar al efecto  allura - @

cuando el fondo cambie a  backdrop! ~

daral efecto  aliura = el valor @

quitar efectos de =onido
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Variables

ilocando puntero del ratén - 7

+

Crear una variable

dara my varable « alvalu'a

sumara my variable = °

ziocando e cobor | ?

o

mosirar vaniable my variable -

esconder vanable my vanable «

Crear una lista

Mis bloques

Crear un blogue

1
afio = actual
al comenzar como clon redondear '.
vl absotit - do (@)

eliminar este clon




Nuevo fondo

2. Escoger personajes

&

Nuevo personaje

Baorre el Gato (presione y sostenga presionado)

3. Ajuste el tamafio del personaje y muévalo al sitio de inicio

Mueva el camo del centro de la pantalla a a esquina inferior quierda.

¢, Puedo hacer que mi carro atraviese la ciudad?

Use la cuadricula para caleular la cantidad de bloques que debe moverse el camo.

ESTE TRABAJO ES LICENCIADO BAJO CREATIVE COMMONS
LICENCIA INTERNACIONAL ATRIBUCION-COMPARTIR IGUAL.

TRADUCCION DE EDUTEKA {www.eduteka.org/scratchjr-actividades.php)

- ;,Coémo hace usted para que el camo llegue
solamente hasta la mitad de la distancia?

- ¢ Qué sucederia si un mago o un dragdn o un elefante
apareciera en la escena?
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@ NORMAS E CONSELLOS

Empezar sempre coa cor blanca

Deixar espazo entre comandos

Crea comandos bidireccionais

FOTTEEEEE ®

Comando dividido en distintas vias



OBXECTIVO

AXUDA A INTELINQO!

*

Detente na estacion para recoller as persoas e
levalas rapidamente ao aeroporto para que
non perdan o seu avion. Coidado cos
obstaculos!

Que fichas de cores debemos utilizar?
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Seguir recto Xirar a
esquerda

Seguir W Xirar &
recto dereita

Alternar recto Aleatorio
e Xiro
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recto e xiro

Aleatorio
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(% ENTREGA DE VAGONS

Entrega sobre a Para e entrega
marcha

Entrega a contra marcha
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SNAP EDITOR

Straight & Curves

mEe o EEE 0

make a stop head and tail lights

=] [11]

Custom Steering Order

o = m /

empty horn 2










LECCIONES & ACTIVIDADES

' PISTA PRACTICAS LAS RUTAS
DISENADOR CON FICHAS -

(D Crea tus propios disefios de @ Ponte en marcha con el tren (i) Ayuda a Jamy, el tren
pistas. inteligente y aprende a inteligente, a recorrer la ciudad
controlarlo con fichas de accion. utilizando comandos de fichas

de accion.
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TREN INTELINO
EXTENSION

3495 €

ANADIR AL CARRITO

INTELINOD

TREN INTELINO
ADAPTADORES PARA
PISTAS DE...

12,95 €

ANADIR AL CARRITO

INTELINO

PUENTE PARA EL
TREN INTELINO

24,95 €

infinite
possibliities
INTELIND

CRUCES, PISTAS
CORTAS Y
CONECTORES DE...

17,95 €
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INTELINO

ESTACION ¥ TUNEL
PARA EL TREN
INTELINO

14,95 €

ANADIR AL CARRITO

ANADIR AL CARRITO

ANADIR AL CARRITO







Coding Set
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Play different

LELIEL
Selact:



http://play.matatalab.com/challenge-mode.html�
https://www.symbaloo.com/mix/polos-2024-2025�

Encender e conectar
o robot coatorre

Programar ‘ o

Pulsar “Play”
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BUCLE

Estrutura que permite repetir un codigo mentres se cumpla unha condicion.

Neste caso, a condicion € o numero de veces que queremaos que se repita a
secuencia.
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FICHAS MORADAS

+




Crear os teus propios desafios!







rogramacion visual
por bloques




VinciBot




Actuadores:

Matriz de LEDs

6 LED RGB programables
Altofalante

Motores

Sensores:

Sensor de luz
Sensor de son
Sigue-lifas de 5 vias
Sensor de cor
Botons programables
Sensor de obstaculos




https://vinci.matatastudio.com/

matatalab. % - ivo hiL Gu D nutorisles @) Hemamientss  (3) Ayuda % Iniciar sesin
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@10

ol G, AREA DE :
SSSSSSSS PROGRAMACION

mover avanzarw a
[Operador

giar izquierda~> a ¢
Varisbles

empezar a moverse  avanzar

Mis

hhhhhh

empezar agirar izquierda =

dejar de movers

-
-0 BOTONS DE

o © mover avanzar~ a Z. . L

BLOQUES
CATEGORIAS  DE PROGRAMACION DESCARGAR

DE BLOQUES
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mover avanzarv a m cm e
girar izquierda *+ a @ grados
mover avanzar~ a m cmw
girar izquierda » a @ grados
mover avanzar v a m cm w
girar izquierda + a @ grados

mover avanZar - Elm cm =

girar izquierda *+ a @ grados




o Eventos @

cuando el robot se pone en marcha

cuando se pulsa la tecla triangulo -

cuando la distancia del gbstaculo > - @

cuando el sonido = = @

O cuando izquierda = Uz ambiental > - @
Sonido '

E cuando se detecta el color blanco »
Musica

Sensores cuando se recibe el mensaje w
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mover avanZar- a m cm =

girar izquierda = a@ grados

mover avanZar<- a m cm =

girar izquierda = a@ grados

mover avanZar - a @ cmw«

girar izquierda = a@ grados

mover avanZar+<- a m cm «

girar izquierda = a@ grados




BUCLE

Estrutura que permite repetir un codigo mentres se cumpla unha condicion.

Neste caso, a condicion € o numero de veces que queremaos que se repita a
secuencia.
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@® cuando el robot se pone en marcha

© mover avanzar « am cm v
@ girar izquierda v a@ grados v
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@ cuando el robot se pone en marcha




OBXECTIVO




@ cuando el robot se pone en marcha

por siempre

Si (@) obstaculo > = @ ? _ entonces

© empezar a moverse avanzar *+ con % de velocidad

© empezar a girar izquierda *+ con @ % de velocidad
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PELIGRO
RUIDO



@ cuando el robot se pone en marcha

por siempre

(@) sonoridad < @ entonces

mostrar imagen m

emocion ftriste =




Aplicacions practicas

/-

Musica

Domotica - luces intelixentes Calqueratematica



Events

Basic Events
Subroutine

Conditionalsif
t han
il alge

Sequences

Conditionals
: i

Loops
LOODS
_1“|;{ I!. Repeat X
HEFpe fl-"t.ﬂ:ki“ﬂ Lﬂﬂpﬂ

Nested Loops

Infrared
Variables

Communication

Function

Line Following
multiple Tunction

Level A

Level B
15 activities

Level C
13 pctivitles

Level D Level E
15 activities 15 activities
3.3 Tabla de contenido de las actividades principales:

16 activities
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DIY Your Own Robot

A variety of buliding forms can be created

Wheel of Fortune

WinciBot Pet The Helicopter Gyroscope Transmitter

Big Pendulum Ride Big Pendulum Ride Playground Swing
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Sensor de contraste
de superficie



Sensor de luz @ @ Sensor tactil
. * pe
Accesorios @_—
magnéticos = ’
' Sensor de obstaculos

— o Sensor de distancia
e Comunicacion entre

robots

Sensor de distancia
recorrida

Servomotor
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Photon Draw Photon Badge Photon Blocks
Nivel 1 Nivel 2 Nivel 3
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Photon Code Scratch

Nivel 4 Nivel 5
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Activities with the robot

W my oo

Interdisciplinary learning Programming ABC Lesson scenarios

Improve your teaching workshop
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e Bring the Future to Schools - The World's First Al ..

O Photon

Al Discovery Kit

MAS VIDEOS
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{ Volver

Ver a traves de los
0jos de un robot

4

’)4\‘/

En esta clase, aprendera:

Reconocimiento de
texto

Photon IA | Itinerario 1

Tienda inteligente

Nevera inteligente

2 Iniciar sesién [l T Conectar [ERCH

Compras
autonomas

X |

Rok



{ Volver 2_ Iniciar sesién &y Conectar @

Ver a través de los ojos de un robot

ﬁf ENTRENAMIENTO DE @ @

CONOCIMIENTOS 1A EXPERIMENTOS EXPERIMENTOS 2

_ 280 N

WoOW B
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2. Iniciar sesion 03

IV Al

3/30

:De qué color esta el semaforo?

qj Solucionar Verde | Rojo
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