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                                Actividades de robótica con el robot LEGO NXT
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programa 14_detector_obstáculo
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  OBJETIVOS:

a. Aprender a manejar el entorno de programación de     LEGO.


b. Conocer las paletas de programación.

c. Elaborar un programa utilizando una guía de programación.

d. Analizar la función que cumple el bloque de programación espera en un programa, y experimentar con las posibilidades del sensor ultrasónico de dicho bloque.

e. Analizar la función que cumple el bloque de programación espera en un programa, y experimentar con las posibilidades del sensor de luz de dicho bloque.


ACTIVIDADES:
1. Abre el programa de programación de LEGO.

2. Elabora el programa 14_detector_obstáculo.

3. Descárgalo en el robot y prueba el programa.
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4. Escribe cuál es el funcionamiento del robot con este programa.

5. Haz clic en el bloque sensor ultrasónico.
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Ahora vamos a trabajar sobre alguna de las posibilidades que tiene este menú.


5. a. De todos los apartados del menú fíjate en distancia. Haz clic sobre el 20 y sustitúyelo por 35. Descárgalo en el robot y prueba el programa. ¿Qué ocurre?

5. b. Haz clic en la pestaña distancia y observa como aparece el signo de “>” y “<”. Haz clic sobre el signo “>” ¿Qué crees qué ocurrirá?

5.c. Descárgalo en el robot y comprueba si ha ocurrido lo que tú pensabas. ¿Crees qué sería necesario modificar algún parámetro del bloque motor? ¿cuál? ¿por qué?


6. Guarda este archivo con el nombre 14_detector_obstáculo_01 en tu pendrive y después envíalo por correo electrónico a tu profesor.

7. Ahora vamos a realizar algunas modificaciones de este programa; vamos a sustituir el sensor de proximidad por un sensor de luz. (Los otros dos bloques los dejas igual)
7.a. Haz clic sobre la pestaña sensor. Observa como aparecen nuevas opciones.

Haz clic sobre sensor luz, verás como aparece un nuevo menú desplegable parecido al anterior:


7.b. Haz clic sobre la pestaña luz, pulsa el signo “<” y pon 40.
Dibuja una línea negra de 2’5 cm de ancho sobre un folio blanco.
Descarga el programa en el robot y pruébalo situando el robot enfrente de la línea negra; pero antes, deberás colocar el sensor de luz en el puerto 3 del robot.

7.c. Escribe cuál es el funcionamiento del robot con este nuevo programa.

7.d. ¿Qué modificaciones se te ocurren que podrían hacerse en este programa? Coméntaselo al profesor.

7.e. Si el profesor te ha dado el visto bueno al apartado anterior:

- Elabora un programa que solucione la actividad planteada en el apartado 7.d.

- Descárgalo y comprueba si el funcionamiento del robot corresponde a lo que habéis planteado.

8. Guarda este archivo con el nombre 14_detector_linea_negra_01 en tu pendrive y después envíalo por correo electrónico a tu profesor.

INDICADORES DE EVALUACIÓN:


1. Los alumnos manejan adecuadamente el entorno de programación de LEGO.


2. Comprenden el funcionamiento del sensor de proximidad y del sensor de luz.

3. Realizan alguna propuesta de modificación del programa adecuada a la actividad propuesta.


4. Han realizado todos los apartados de la actividad que se proponen.


5. Han enviado la actividad por correo electrónico al profesor.
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