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INTRODUCCION A LA

ROBOTICA EDUCATIVA

Robotica Educativa... ¢para qué?

La ciencia y la tecnologia se han desarrollado de forma muy inten-
sa, donde diversas tecnologias disruptivas, como la inteligencia ar-
tificial y el big data, estdn cada vez mds presentes, directa o indi-
rectamente, en todas las dreas de nuestra vida. Por ejemplo, exis-
ten robots espaciales que nos mandan imégenes desde el espacio,
robots cirujanos con los que se llevan adelante intervenciones de al-
fo riesgo y robots militares que realizan acciones de vigilancia.

En este sentido el Ministerio de Educacién, Cultura, Ciencia y Tec-
nologia de la Nacién (MECCyT) presento a los docentes del pais
los Nicleos de Aprendizajes Prioritarios (NAP) de Educacién Digi-
tal, Programacién y Robética aprobados por el Consejo Federal de
Educacién el 12 de septiembre de 2018 mediante la Resolucién N°
343/18, dando marco a que se estimulen y se potencien mds opor-
tunidades, para incorporar nociones y sensibilizar en relacién a la
programacién y la Robética Educativa con diversos kits desarrolla-
dos para trabajar con los estudiantes del Nivel Primario.

La educacién, por un lado, tiene un compromiso con la transmisién
del saber sistematizado y, por el otro, debe conducir a la forma-
cién del estudiante, haciéndolo capaz de vivir y convivir en la so-
ciedad, en relacién con el préjimo. No podemos separar la tecno-
logia del hombre, tanto en el sentido de poseer los conocimientos
y el saber para producirla, como para saber cémo esa tecnologia
puede influir e influird en su subjetividad.

En el momento que los estudiantes atraviesan la experiencia, simu-
lando lo real, descubre la importancia de la prdctica en la ejecu-
cién de todas sus elaboraciones y construcciones.

La Robética Educativa, que se fundamenta en el Constructivismo,
posibilita el desarrollo de la creatividad, las relaciones intra e inter-
personales, el trabajo en grupo, la ética y la ciudadania, permitién-
dole al educador realizar acciones que desarrollen la motivacién,
la memoria, el lenguaije, la atencién, la percepcidn y la emocién de
Mariano AvaLos es Asesor Pedagdgico en Tecno- los estudiantes.
logias de la informacidn y lo Comunicacidn (TICs).

tic@dseditora.com.ar
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Sugerencia de enfoque de
trabajo con Robética Educativa

Es importante concebir una propuesta de introduc-
cién a la robética educativa en ambientes educati-
vos (formales y no formales), con un formato de ta-
ller y de laboratorio, pues constituye un modo de
organizacién del trabajo pedagégico destinado,
prioritariamente, al aprendizaje de contenidos pro-
cedimentales, vinculados, en especial, con las cien-
cias, la tecnologia, pero también con las diversas
dreas del conocimiento organizadas en la escuela
primaria, concibiéndolo de hecho como una pro-
puesta transversal. Este tipo de propuestas y pro-
yectos centrado en la realizacién de experiencias
que dan lugar a la formulacién de hipétesis, el de-
sarrollo de procesos de demostracién, la elabora-
cién de conclusiones y generalizaciones a partir de
la obtencién de resultados.

El formato de taller/laboratorio ofrece un gran po-
tencial para el logro de obijetivos relacionados con
la apropiacién de saberes de orden conceptual y
procedimental; la metodologia cientifica; la promo-
cién de capacidades de razonamiento, pensamien-
to critico y creativo; el desarrollo de actitudes de
objetividad, de apertura de mente, y de desconfian-
za ante afirmaciones y juicios que carecen de las
evidencias necesarias.

Objetivos generales

¢ Que los estudiantes tengan la oportunidad de: in-
vestigar, cooperar, verificar, preguntar, discutir,
clasificar, registrar, predecir, construir, estimar, en-
tender, medir, disefar, justificar, desarrollar su ha-
bilidad manual.

¢ Apuntar a mejorar en los estudiantes: su autoesti-
ma y confianza en si mismo, habilidades para solu-
cionar problemas y capacidad de atencién y me-
moria.

¢ Estimular la participar en eventos, ferias, encuen-
tros y demds, en donde se difunda los avances de
la Robética Educativa en nuestro pais

¢ Desarrollar un espacio de desarrollo de proyec-
tos que permitan y estimulen el armado, creacién,
montaje y programacién de robots auténomos, he-
rramientas educativas multidisciplinarias, creados
para que nifios/as y jévenes desarrollen su capacidad
en distintas dreas tales como: intelectual, biopsicomo-
tora, légico-matemdticas y comunicacién integral.

Objetivos actitudinales

¢ Aprendan a pensar con creatividad.

# Sepan resolver problemas précticos

¢ Puedan disefiar y construir cosas que funcionen.
# Sepan comunicarse con claridad.

¢ Aprendan a trabajar de manera flexible, eficien-
te y cooperativa.

Objetivos tecnolégicos generales

¢ Abstraccién fisica y légica de un problema pro-
puesto.

¢ Vinculo entre mecdnica - electrénica — programa-
cién.

¢ Trabajo de la motricidad fina.

¢ Incorporar la légica de la programacién.

Sugerencia de implementacion

Es importante estimular el trabajo en grupos de es-
tudiantes de no mds de 4 miembros, donde cada
uno ira ocupando diversos roles y tareas rotativas.
Las temdticas pueden ser diversas, pudiendo traba-
jar con los kits que comercializan diversas empre-
sas de tecnologias (lego, rasti, mil ladrillos, robot-
group, efc.) o con placas de electrénica, como ar-
duino o microbit. Con dichos kits o placas podrén
acceder a diversos elementos, sensores, piezas,
etc., lo cual facilitara la comprensién de este tema
por parte de los estudiantes.
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Propuesta general de contenidos a trabajar

UNIDAD 1
Objetivos

® Que conozcan la historia de la robética y los conceptos principales relacionados con la robética edu-
cativa.

® Que los estudiantes adquieran nociones fundamentales del trabajo con robética, de forma tal de que
incorporen estos conceptos antes de la experiencia prdctica.

Contenidos especificos

1 - Introduccién a la Robética. 3Qué es un robot?. Historia de los robots. Leyes de la robética. Tipos de
robots. Unidades de un robot. Procesamiento. Sensores. Actuadores. Tipo de motores.

2 - Tipos de robots. Caracteristicas de un robot auténomo. Robots terrestres. Sistemas con ruedas. Es-
tructura de nuestro robot. Mecanismos de transmisién y reduccién. Cinemdtica de un robot.

3 - Introduccién al uso del programa scratch. Comandos bdsicos. Aproximacién al entorno de trabajo.

UNIDAD 2
Objetivos

® Incorporar diversos conceptos tecnoldgicos, tales como, disefio y construccién de prototipos propios
que simulen objetos ya creados por el hombre, aplicar sensores, estrategias simples de programacién,
control y sincronizacién.

® Construccién de estrategias de resolucién de problemas.

® El trabajo en equipo en busca de un mismo objetivo.

® Que los estudiantes puedan reconocer y clasificar diferentes piezas. Tomar decisiones sobre la con-
veniencia del uso de ciertas piezas. Relacionar el tamafio y acople posible entre ellas.

® Que puedan seleccionar las piezas de construccién como ejes, engranajes, poleas, actuadores y sen-
sores que son mds Utiles para resolver las problemdticas planteadas.

Contenidos especificos

1 -Reconocimiento de las piezas y del nombre especifico de las mismas (de acuerdo a cada kit o placa
utilizada).

2 - Armar modelos que permitan aplicar los siguientes conceptos: fuerzas y estructuras, equilibrio, fric-
cién, trabazén, robustez, rigidez y flexibilidad.

3 - Construir modelos de mdquinas simples y motorizadas.

4 - Desarrollar los comandos necesarios para programar las acciones de los prototipos armados.
Analizar los modelos construidos con preguntas tales como:

a) sEs confiable?;

b) 2Es facil de usarg;

c) sEs atractivo?;

d) 3Es estable?;

e) sRueda con facilidad?;

f) 5Es suficientemente fuerte?, etcétera.
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UNIDAD 3
Objetivos

® Ampliar el curriculo escolar y académico investigando dentro su contexto socio-cultural alguna proble-
mdtica concreta de su comunidad o de alguna ofra temética curricular (trabajo transversal) que ellos con-
sideren que se pueda realizar algdn aporte significativo con la creacién de algin prototipo, atendiendo
ademds a sus intereses especificos.

® Que puedan disefar, construir, programar y sincronizar efectos que se integren en un proyecto cons-
truido de manera colaborativa.

® Compartir y socializar sus pre-proyectos de prototipos con la comunidad escolar y con otras escuelas,
donde se puedan cuestionar, enriquecer y valorar.

® Compartir ideas y proyectos con otras personas en la escuela, su comunidad y entre otras escuelas.
® Hacer uso de los conceptos apropiados en ofros contextos y situaciones.

Algunas tareas a desarrollar

® Redaccién de un proyecto por parte de cada equipo.
® Andlisis de factibilidad sobre los predisefios de los prototipos a partir de los proyectos planificados.

Dindmica del Taller / Laboratorio

® Se presentard el material con el que trabajaran. Se le mostraran algunas piezas para que las identi-
fiquen.

® Se expondrd algunas pautas del trabajo a realizar.

® Se explicard algunos conceptos y comandos del programa scratch o similar.

® Se les explicard la légica del trabajo: cada miembro del equipo elegird un rol entre los siguientes: a)
® Coordinador del grupo; b) Responsable de materiales; ¢) Constructor; d) Programador.

® Luego se propondrén algunas propuestas concretas y los alumnos se pondrén a desarrollar las solu-
ciones posibles, construyendo y programando ellos mismos.

Nota: tal vez parezca a priori muy esquemdtica esta divisién de tareas, pero en el momento del traba-
jo muchas veces ayuda a organizar al equipo. La asignacién de roles no implica que solo un miembro
del equipo va a aprender a programar o a construir, por el contrario, se permite a todos los integrantes
del equipo expresar sus ideas y opiniones, pero solo uno de ellos es el responsable de que la tarea se
lleve a cabo logrando el consenso de todo el grupo. Este enfoque de trabajo permite que todos traba-
jen, aprendan a solucionar problemas contando con los demds y se responsabilicen por sus acciones.

Materiales y recursos para el dictado de los talleres

Estimando la participacién de 30 estudiantes se necesitarian: 8 kits de robética o placas (4 estudiantes
por kit); 8 computadoras con el programa scratch o similar instalado; pilas recargables o baterias car-
gadas; y mesas dispuestas que permitan organizar el trabajo en equipo.

[ sisLocraria

AAVV. (2008): Disero Curricular para la Educacién Primaria — 2° ciclo. Direccién General de
Cultura y Educacién de la Provincia de Buenos Aires.
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PENSAMIENTO COMPUTACIONAL
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Podria decirse que el pensamiento computacional implica resolver
problemas, disefiar sistemas y comprender el comportamiento huma-
no, haciendo uso de los conceptos fundamentales de la informdtica.

En consecuencia, el pensamiento computacional deberia permitir a
los estudiantes a:

> Organizar y analizar la informacién de forma légica.

> Descomponer un gran problema en problemas mds pequefios, cu-
ya combinacién nos lleve a la resolucién de manera mds simple y or-
denada.

> Trabajar y representar la informacién a través de abstracciones
simples y complejas, avanzando en etapas de dificultad creciente.
> Automatizar y generalizar soluciones haciendo uso del pensa-
miento l6gico y matemdtico.

> |dentificar, analizar e implementar posibles soluciones a través de
una serie de ordenes optimizadas y testeadas.

En la escuela primaria tenemos muchisimas opciones analégicas y di-
gitales para comenzar a explorar el pensamiento computacional.

Programamos sin computadora

CodyRoby es un nuevo método para trabajar la programacién sin
necesidad de contar con un dispositivo electrénico que puede ser uti-
lizado por nifios y nifias en edad escolar. Tendremos que descargar
e imprimir el kit de comandos (cartas). El kit incluye 40 cartas de
programacién, una caja, un tablero y 5 piezas. Para montarlo, pue-
des seguir las siguientes instrucciones:

Sitio web: http://programamos.es/codyroby-kit-de-iniciacion-diy/

Informatica sin computadora

CS Unplugger es una coleccién de materiales diddcticos gratuitos
que se utilizan para ensefiar e introducir las ciencias de la computa-
cién, a través de juegos y preguntas atractivas que utilizan tarjetas,
cuerdas, y muchos juegos.

Sitio web: hitps://csunplugged.org/en/

Scratch
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Es un lenguaje de iniciacién a la programacién desarrollado por el Lifelong Kindergarten Group en el
Laboratorio de Medios del MIT y que facilita a los usuarios crear sus propias historias interactivas, ani-
maciones, juegos, mlsica y arte, compartiendo con otros sus creaciones en la web.

Es importante destacar que los programas en Scratch consisten en asignar una secuencia de bloques de-
bajo del bloque de color marrén que dice “al recibir empezar”. Cada bloque representa una accién a
realizar, y cuando uno los encastra verticalmente, forman una secuencia de comandos, es decir, una ta-
rea que se hace en un orden establecido, que se ejecuta desde el primer bloque hasta el dltimo (de arri-
ba hacia abajo).

Para ejecutar un programa hacemos clic en la banderita verde (el botén rojo sirve para detener el pro-
grama en cualquier momento). De esta manera ejecutaremos toda la secuencia que hayamos asignado
al bloque anterior:

Scrafch permite crear animaciones, juegos de forma intuitiva siempre en un entorno en dos dimensiones.
Ademds, gracias a la tarjeta Picoboard y sus sensores (de luz, sonido, pulsador, deslizador y cuatro en-
tradas con pinzas de cocodrilo) es posible interactuar el entorno del estudiante.

LightBot

Es un juego de ingenio en el que el

usuario debe programar para pasar -
de nivel. La dificultad va aumentando | n &

a medida que pasamos de nivel.
Podemos utilizar esta herramienta = S
para que los alumnos den sus prime- & @ Q
ros pasos en el desarrollo de progra- 9

mas que resuelven problemas. Para
ello deberén secuenciar acciones y
abstraer subtareas sobre tareas que
se repiten, dado que el espacio para

: N
programar es limitado y debemos ‘glﬁ

ahorrar instrucciones. L

HPRIEER
Para comenzar a utilizar LightBot una

vez que se ha terminado de cargar el juego, se accede a una pantalla de presentacidn. En el texto en
inglés que alli se encuentra se explica que la infeligencia artificial es una tarea de programacién com-
pleja y se aclara que no siempre los robots disefiados pueden manejarse y funcionar por si mismos: an-
tes bien, algunos robots funcionan dentro de una trayectoria predeterminada por el programador, que
varia de una situacién a ofra. Por Gltimo, se sefiala en qué consiste el juego: utilizando una serie de co-
mandos, se debe lograr que el robot encienda todas las baldosas azules de la fabrica. Para empezar a
jugar, hay que hacer clic en la opcién New Game.

PROC

Los comandos primitivos que presenta el juego son los siguientes:

Avanzar (hace que el robot avance un casillero, excepto si estd frente a una
pared o un desnivel, en cuyo caso permanece en el mismo lugar)

Encender luz (si estd apagada) o Apagarla (si estd encendida)

Girar a la derecha Girar a la izquierda

Saltar (permite al robot saltar por encima de un solo bloque, o bien saltar de uno)

Descarga: https://lightbot.com/




Pilas bloque

Es una aplicacién que estd desarro-
llada para trabajar con los diferentes
anos de la escuela primaria. La mis-
ma estd organizada para primer y
segundo ciclo. En ella, se proponen
desafios con diversos niveles de difi-
cultad para acercar a los alumnos al
mundo de la programacién por me-
dio de bloques.

Se puede utilizarla de forma online
(con navegadores compatibles: Fire-
fox y Chrome) o descargarla y traba-
jarla offline, bajo diversos sistemas
operativos: Huayra Linux, Windows,
Mac Os X.

Deberemos tener en cuenta algunas consideraciones bdésicas y sencillas, que nos permitirdn trabajar con
esta aplicacién:

Haciendo clic en la opcién Primitivas, se accede a la lista de acciones. Para que el autémata ejecute una
accién, se arrastra el bloque correspondiente hacia el editor (el sector de la derecha) y se lo coloca de-
bajo del bloque que dice Al empezar a ejecutar.

Eliminar un bloque: Si se quiere eliminar un bloque (o varios) de la secuencia, simplemente hay que
arrastrarlo con el mouse hacia el tacho de basura.

Crear procedimientos: es decir, nuevas acciones. Por lo tanto, los procedimientos son nuevas acciones
que el usuario le explica a la computadora cémo realizarlas. Para ello, dentro de la categoria. “Mis Pro-
cedimientos”,  se  arrastra  al  editor el bloque  “Definir  hacer  algo”.
Dentro del bloque al hacer clic en “Hacer algo” es posible escribir el nombre del nuevo bloque. Una vez
que se ha completado el nombre, en la categoria Mis Procedimientos aparece un nuevo bloque, bajo el
nombre que indicamos. Si bien ya se creé el nuevo bloque todavia es necesario definir en qué consis-
te la nueva tarea, agregando las primitivas necesarias.

Direccién web: hitp://pilasblogues.program.ar/

App inventor
APLICAR MIT APP INVENTOR

App Inventor se desarrolla a partir de la convergencia
del Instituto Tecnolégico de Massachusetts y de un equi-
po de Google Education. Se trata de una herramienta
web de desarrollo para iniciarse en el mundo de la pro-
gramacién. Con él pueden hacerse aplicaciones muy
simples y complejas, que se pueden ejecutar en los dis-
positivos mdviles con sistema operativo Android. App
Inventor es un lenguaje de programacién basado en
bloques (como piezas de un juego de construccién), y
orientado a eventos. Sirve para indicarle al dispositivo
mévil qué queremos que haga y cémo.

Sitio web: https://appinventor.mit.edu/ APP INVENTOR
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PROGRAMACION CON SCRATCH
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Los programas como secuencias de
acciones ordenadas en el tiempo

La programacién es un proceso que se utiliza para pensar, planificar
y organizar las acciones que se realizardn en el marco de un pro-
yecto especifico, donde se deberdn cumplir con una cierta tarea en
un momento determinado.

En general los programas alcanzan su objetivo en tiempo finito, aun-
que hay excepciones, por ejemplo los programas de control de un
sistema de alarma poseen requerimiento de tiempo infinito.

Como combinar diversas estructuras
de programacion repetitivas

La composicidn iterativa es el medio que permite escribir programas
cortos que involucran gran cantidad de acciones. Existen varios for-
matos de iteracién que varian entre lenguajes pero que, en general
responden a tres modelos de repeticién: repetir mientras se cumpla
una condicién, repetir hasta que se cumpla una condicién y repetir
una determinada cantidad de veces.

1) Repetir mientras se cumpla una condicién: puede ocurrir que un
bloque de instrucciones se deba ejecutar desconociendo el ndmero
exacto de veces, en estos casos los lenguajes ofrecen estructuras de
control iterativas condicionales en las que las acciones se ejecutan
dependiendo de la evaluacién de una condicién.

Ejemplo:
MIENTRAS condicién
HACER Accidn

FIN_MIENTRAS
En este caso se repetird la Accién mientras la condicién sea verdadera.

2) Repetir hasta que se cumpla una condicién:
Ejemplo:

REPETIR accién HASTA_QUE Condicién
Repetir N veces PARA i [1..n]

HACER accién

FIN_PARA

Se repetird N veces la accién, salvo que la condicién sea Falsa



El concepto de dato

En un programa los componentes bdsicos son las
instrucciones y los datos. Las instrucciones o senten-
cias representan las operaciones que se ejecutaran
al interpretar el programa. Por otro lado, los datos
son valores de informacién de los que se necesita
disponer y estén representados simbdélicamente por
un nombre que se asocia con una direccién Unica
de memoria. También se podria decir que es la re-
presentacién de un objeto del mundo real mediante
el cual se pueden modelizar aspectos de un proble-
ma que se desea resolver con un programa en una
computadora.

Los datos podemos organizarlos en locales y globa-
les. Los datos globales se declaran en la seccién de
declaracién del programa principal, mientras que
los datos locales se enuncian en la seccién de de-
claracién de cada médulo (subprogramal).

Los tipos de datos

El tipo de datos es la propiedad de un valor que
determina su dominio (qué valores puede tomar),
qué operaciones se le pueden aplicar y cémo pue-
de ser representado.

Todos los valores de datos que aparecen en un pro-
grama tienen un tipo asignado. Los principales tipos
son:

< Datos numeéricos: nos permite representar ni-
meros (enteros, reales, complejos).

< Datos légicos: pueden tomar los valores 16gi-
cos true o false (verdadero y falso). Se los llama
también booleanos, que representa valores légicos
1 0 0, tomando el sistema algebraico basado en la
légica binaria creado por el matemdtico Boole.

< Datos alfanuméricos: a los valores que repre-
sentan texto también se los llama strings.  Los va-
lores alfanuméricos literales pueden ser representa-
dos con texto entre comillas simples.

Caracteristicas de la aplicacion
Scratch

Scrafch utiliza la metdfora de “piezas encajables”
para animar objetos que se encuentran en la panta-
lla, con un uso muy sencillo e intuitivo. Scrafch se
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utiliza desde un entorno de desarrollo que muestra
de un sélo golpe de vista todos los elementos nece-
sarios: escenario, objetos y elementos del lenguaije.
Se puede descargar una versién offline o a partir de
la versién 2.0 también se puede interactuar desde la
Web. En el sitio web del proyecto encontraremos
muchisimas propuestas y ejemplos generados por la
comunidad de usuarios: hitp://scratch.mit.edu/

Scratch trabaja con bloques, que son cada una de
las categorias que se dividen los comandos en
Scratch. Lo mismos estan organizados en diez ca-
tegorias de cédigos de color: Movimiento, Aparien-
cia, Sonido, Lapiz, Datos, Eventos, Control, Senso-
res, Operadores y Mds bloques. Un conjunto de
bloques puede contener uno o varios bloques que
se ejecutan uno detrés de otros.

Los objetos son personajes a los cuales se les dan
4rdenes: que se muevan, que cambien de aparien-
cia, que interactien con otros objetos, que respon-
dan a eventos externos, etc. Tienen un conjunto de
atributos: tamafo, las coordenadas x, y que lo ubi-
can en la pantalla, y son capaces de efectuar deter-
minadas acciones, tales como moverse, cambiar de
apariencia, entre otras.

Ofro concepto significativo es el de disfraz de un
objeto. En Scratch podriamos decir que es lo mismo
que en el mundo real: permite cambiar la aparien-
cia del objeto pero manteniendo su esencia. Los ob-
jefos pueden tener uno o mds disfraces y podemos
alternarlos en nuestro programa.

Por otro lado, los escenarios en Scratch son los lu-
gares en los cuales los usuarios pueden ver cémo
sus historias, juegos y animaciones se activan. Los
objetos se mueven e interactian unos con ofros en
el escenario. El escenario tiene 480 puntos (pixeles)
de ancho y 360 puntos de alto y estd dividido en
un plano cartesiano x - y. El centro del escenario co-
rresponde a las coordenadas X=0 e Y=0.

Los comandos principales de
Scratch

Podemos tener tantos escenarios y objetos como de-
seemos, utilizando aquellos que ya estén disponi-
bles con la instalacién estdndar de la herramienta,
o bien creando los nuestros. Este es un factor moti-
vacional més en el momento de comenzar a traba-
jar con Scratch. Los elementos disponibles no son
dnicamente dibujos, sino también sonidos.
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Podemos utilizar los que vienen por defecto, afiadir sonidos nuevos desde la web del proyecto, o incor-
porar nuestras propias grabaciones, por ejemplo a través de la grabadora incorporada en el entorno o
a través de cualquier otra herramienta externa (una posibilidad es usar la aplicacién libre audacity).

En la primera ejecucién del programa, el entorno se encuentra en inglés: Para cambiar el idioma, simple-

|II

mente debemos pulsar sobre el botén “Language”, seleccionar “Espafio
De esta manera ya tenemos nuestro entorno en castellano.

En la siguiente imagen podemos visualizar la pantalla inicial de Scratch.

pu—,  p—
werar o () wrados

gurar & FE3 gredos

Wuewn abicta: |9,

Haciendo clic en solapa PROGRAMAS se accederd al sector que nos
permitird comenzar a incorporar comandos y acciones al programa, uti-
lizando los diversos comandos y sus respectivas combinaciones que nos
brinda Scratch:

Comenzamos a trabajar

Como dijimos en la introduccidn, en Scratch se utilizan “piezas” que se en-
cajan entre si para crear los programas (programas que normalmente son
animaciones). Cuando abrimos el entorno, encontramos por defecto el obje-
to “gato” que representa a Scratch en la pantalla de ejecucién (escenario).
Tenemos por tanto un escenario, al que podemos afadir tantos fondos como
deseemos (editdndolos desde el entorno o cargéndolos desde la base de dao-
tos de la aplicacién), y los objetos que deseemos afadir (también se pueden
crear en el escenario o bien cargarlos desde archivo). Para programar cada
uno de los elementos, basta con seleccionarlo desde la lista de objetos.

Mowvimiento Control
Apariencia Sensores
Sonido Operadores

Lapiz Variables

mover pasos
girar (v grados

girar & grados

apuntar en direccion m

apuntar hacia

irax: m'w a
ira

deslizar en segs a x: a ¥: m

cambiar x por

fijar = a m

cambiar y por




Sl S HD A

Mowimiento -m_—
Apariencia Sensores

Sonido Opearadores

Lapiz ¥arables

Para afadir acciones al objeto seleccionado, deberemos seleccionarlo y
arrastrar los bloques que lleven a cabo las acciones que deseemos “orde-
nar” al mismo. Siempre conviene comenzar el bloque con un elemento de
control, como por ejemplo “Al presionar...”, que se puede encontrar prime-
ro al seleccionar el bloque de “control”.

Arrastraremos el elemento a la zona de elaboracién de “scripts”. De esta manera podremos ir “en-
cajando” piezas, hasta formar nuestro programa, e incluso afiadiendo elementos de repeticién, de
bifurcacién, etc. Trabajaremos con un primer ejemplo de un programa sencillo ya elaborado, selec-
cionando “piezas” de los diferentes tipos de bloques (Movimiento, Control, Apariencia, Sonido...):

o] @ B D Archivo Editar Compartir Ayuda

Mowimiento W

Aparencia Sensores

Objetol

Sonido Operadores

Lapiz Variables
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INTRODUCCION A LA

PROGRAMACION CON SCRATCH

Robética y programacion

Para comenzar realizaremos un primer programa muy sencillo para
dibujar un cuadrado. Para comenzar utilizaremos el comando repe-
tir, para poder realizar 4 veces una accién (se pueden repetir las ve-
ces que deseemos). Utilizamos también los comandos mover una
cantidad de pasos y girar (en este caso 90°, pues el dngulo de un
cuadrado es de 90°).

mover @ pasos
girar (v m grados

Incorporando preguntas

Ahora incorporaremos repetir una cantidad de veces una serie de
acciones, pero donde la cantidad de veces serd consultada al
usuario:

borrar
bajar lapiz
preguntar [JTLICTRIT [T v esperar

Mariano AvALOS es Asesor Pedagdgico en Tecno-
logias de la informacidn y la Comunicacidn (TICs).

Tener en cuenta que el comando girar interactia con la divisién de
360° (un giro) por la respuesta ingresada en relacién a la cantidad
de lados.

tic@dseditora.com.ar
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Modificando los escenarios

Una posibilidad es utilizar y editar los escenarios que se pueden utilizar con diversos objetos. Los esce-
narios actian de inferface de usuario, utilizando un conjunto de imdgenes y objetos gréficos para repre-
sentar la informacién y acciones disponibles en dicha interface. Su principal uso, consiste en proporcio-
nar un entorno visual sencillo para permitir la comunicacién con el usuario.

Al hacer clic en la Escenarios, se desplegardn varias opciones. Si seleccionamos en Fondos, podremos
modificar y/o afadir otros escenarios que después podremos utilizar en nuestros programas con Scratfch.

Trabajando con la estética del proyecto

Disfraces: antes de utilizar los disfraces debemos importarlos o crearlos. Para acceder a los disfraces ten-
dremos que hacer clic en Objeto1 (o en cada objeto que tengamos) y luego elegir la opcién Disfraces.




Editor de pinturas: es una herramienta que permite la creacién de un objeto nuevo o editar uno ya
existente. Al hacer clic se desplegard la siguiente ventana, que nos permitird modificar y editar cada
objeto:

aJ U. u; h) d.ﬂ

| Seleciianar contro de distras

Aceptar Cancelar

Comandos del bloque Control

Si hacemos clic en y lo arrastramos al sector de
programacién, podremos utilizar este comando R
para ir eligiendo teclas que cumplan diversas ac- r — =
. . . m espacio
ciones, como por ejemplo mover un objeto con o tecle .__p_l
las flechas de direccién del teclado.

Otro comando muy interesante es , que permite
trabajar con los tiempos de espera de diferentes
acciones de los objetos que tendrén que interac-
tuar en nuestro proyecto.

Usando condicionales

Condicion (si): se utiliza para indicarle a la computadora que debe determinar si una
condicién es verdadera o falsa y, a partir del resultado, ejecutar al con-
junto de bloques correspondiente. La forma mds comin estd compuesta
por una proposicién que se evalia y dos conjuntos de bloques que se eje-
cutan, uno cuando la condicién es verdadera (seleccién simple doble) y
cuando ésta es falsa (Gnicamente en la seleccién doble).

Para realizar esta accién tendremos que seleccionar el comando .
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Utilizando variables

Para comenzar a crear una variable tendremos
que hacer clic en variables y elegir la opcién nue-
va variable:

Alli tendremos que colocar un nuevo nombre a la
variable:

iNombre de variable?

@® Para todos los objetos O Para este objeto

Aceptar Cancelar

S —

Las variables pueden ser “locales” al objeto o globales para el programa. Si son globales, nos servi-
rén para que los diferentes objetos interactien entre si y con el escenario.

Actividades PROYECTO INTEGRADOR FINAL

@ Los alumnos deberdn conformar un equipo. Luego tendrdn que elegir una propuesta de integracién
o servicio social (una solucién ecolégica, de seguridad vial, de inclusién, etc.). En dicho proyecto pre-
sentaran e implementaran los conceptos de programacién incorporados en la materia.

« El objetivo es que los disefien e implementar un juego sencillo en el que interactien diversos perso-
najes y/o objetos. Por ejemplo, si la temdtica elegida es la separacién de residuos reciclables y no
reciclables deberdn contemplar dicha separacién, asignar distintos puntajes, contemplar el tiempo, efc.
En dicho juego tendrdn que incorporar acciones donde los personajes y/o objetos se muevan a través
de diferentes teclas. Es muy recomendable que incorporen también el uso de variables.
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USOS PEDAGOGICOS
DE LA PLACA MICRO:BIT

MariaNo AVALOS es Asesor Pedagdgico en Tecno-
logias de I informacidn y la Comunicacidn (TICs).

tic@dseditora.com.ar

La placa Micro:bit! fue creada con el objetivo de acercar a los nifios
a la programacién y a la creacién de su propia tecnologia de una
forma muy sencilla. Su utilizacién no requiere conocimientos previos
en electrénica o programacién.

Estas placas pueden recibir datos, que serén utilizados por el progra-
ma que se esté ejecutando y generar determinadas acciones. El in-
greso de dichos datos (entrada) se realiza por medio de sensores y
las acciones (salida) por medio de actuadores.

Para programar la Micro:bit

La Micro:bit se puede programar en los lenguaijes JavaScript y Pyt
hon. También existen un gran nimero de entornos de programacién
en linea que hacen mds sencilla la tarea.

Algunos de ellos son:

v JavaScript Blocks Editor: https://makecode.microbit.org
¥ Open Roberta: https://lab.open-roberta.org/

V¥ EduBlocks: https://microbit.edublocks.org/

¥ MicroPython: hitp://python.microbit.org

Se recomienda para empezar a programar comenzar a trabajar con
la aplicacién Make Code: hitps://makecode.microbit.org/# Dicho
entorno de programacién es online, lo que permite que se pueda ha-
cer una programacién con un simulador.
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Posibles usos

También estas placas pueden ser utilizadas para un uso més complejo: si se juntan varias placas es po-
sible trabajar en un proyecto mucho més potente. Esto dependerd de la imaginacién de los docentes y
los estudiantes.

A su vez, es una excelente y sencilla opcién para programar videojuegos, actividad por la que los nifio-
s/as suelen verse muy atraidos, ya que por el hecho de funcionar de manera online, habilita la posibili-
dad de realizar practicamente infinitas creaciones conectando la placa a una computadora o través del

simulador.
Actividades LAS NAVES ESPACIALES

@ En octubre de 1957 la Unidn Soviética lanzo el satélite artificial Sputnik 1, que fue el inicio de la co-
rrera espacial. Se han realizado grandes avances desde ese momento, como por ejemplo que los as-
tronautas norteamericanos iniciaron el programa “Apolo,” que llevaria, por primera vez, un hombre a
la Luna. Esto se cumplié el 20 de julio de 1969. Para comenzar esta aventura les sugerimos que ha-
gan un visionado de los siguientes videos:

Lanzamiento de expedicién no tripulada a Marte: hitps://www.youtube.com/watch@v=XRClzZHpFtY
Zonda Spirit en el planeta Marte: hitps://www.youtube.com/watch2v=0fNT Ncnvlg
Naves espaciales: https://www.educ.ar/recursos/119250/naves-espaciales

« Algunos disparadores para trabajar en grupo:

/ 3Han visto una nave espacial alguna vez?
v/ 3Cémo suponen que funcionan?
v/ 3Qué elementos piensan que tiene una nave espacial?.

« Les proponemos el desafio de construir una nave espacial modelo, utilizando diversos materiales re-
ciclables. Cuando finalicen la construccién le pondrdn un nombre a la nave que han disefiado.

« Al finalizar la construccién podrdn incorporar una pantalla leds en sus naves, la cual a pulsar el bo-
tén A comenzard con una cuenta regresiva para el despegue, luego quedaré encendida mostrando una
flecha indicando el sentido de vuelo. También se podrian incorporar otras imégenes o cadenas de tex-
to, de acuerdo a lo que decida cada equipo de trabajo.

@ Para finalizar, compartirdn con el resto de los participantes sus prototipos y explicardn el nombre que
le colocaron, sus objetivos, experiencias en el armado y opiniones.

Programacion en Makecode

Sugerencia 1
Si lo estudiantes estdn comenzando a trabajar con programacién, se sugiere que realicen la si-
guiente programacion.
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al presionarse el botdm A+

Sugerencia 2:

Cuando los estudiantes ya conocen un poco de programacién, se
espera generar un programa con conceptos mdas complejos, por lo
tanto, trabajaremos con una variable.

al presionarse el botén A w al imiciar

si cuenta_regresiva v <w e entonces establecer cwenta_regresiva «  para °

repetir 0 veces

ejecutar
Jec casblar cuenta_regresiva » por 0

sostrar simero ceenta_regresiva

®

sostrar LEDs

Los estados del tiempo atmosférico en la labor de
los meteorologos

MIDE LA VELOCIDAD

En la actualidad estamos transi- BEL VIENTO. _ ]I\ﬁ VELETA: _
tando cambios constantes en el _ A'b SENALA. LA DIRECCION
. . . "”'"" DEL VIENTO.
clima y en varias de sus vario- i
inci [
b.les principales, como por i
ejemplo la temperatura y la hu- TERMOMETRO: iy
medad. los meteordlogos se MIDE LA TEMPERATURA. T

encargan de registrar los diver-
sos fenémenos atmosféricos. La
toma y registro de los datos
puede hacerse, bien en la sim-
ple apreciacién de los fenéme-
nos, o en la correcta utilizacién

de los instrumentos especificos
de medicién. REGISTRA LA CANTIDAD
EN PRECIPITACIONES (mm)

RADIACION SOLAR.

PANEL SOLAR:

ACUMULA ENERGIA PARA

EL FUNCIONAMIENTO DE

LA ESTACION METEOROLOGICA.
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El registro sistemdtico de los estados del tiempo atmosférico en el rol de meteordlogos, les proporciona-
rd una serie de datos que pueden utilizarse en comparaciones y en la obtencién de medias anuales.

Una estacién meteoroldgica es una instalacién en la que, a través de diferentes instrumentos, aparatos
y dispositivos, se registran datos de la atmésfera de forma continua en un determinado ambiente, como
por ejemplo una institucién educativa. Con los datos obtenidos los cientificos especializados pueden rea-
lizar tablas y grdficas estadisticas, que permiten realizar predicciones del tiempo atmosférico y estudiar
el clima de un lugar determinado.

Les compartimos algunos videos para seguir reflexionando y conociendo:

¢Para qué sirve una estacion meteorolégica?: hiips://www.youtube.com/waich2v=9G3YpRS —
4
¢Qué hace un meteorélogo?: hiips://www.youtube.com/watch2v=Mv3KVDZki50

Actividades METEOROLOGOS POR UN DIA

« Les proponemos que conozcan y exploren de manera sencilla, identificando y describiendo algu-
nas tareas para obtener informacién y datos, relacionadas con el rol de meteorélogo/a.

« Permanentemente recibimos estimulos y sefiales del mundo. Ustedes trabajaran con sensores de tem-
peratura. Por ejemplo, si queremos conocer la temperatura ambiente de la escuela, y tomamos un fer-
mdmetro analdgico (con mercurio en su interior) y uno digital, ambos cumplen con la misma tarea de
medir la temperatura, sin embargo, la forma en que presentan los resultados también. Ahora, debe-
rén trabajar con los sensores de temperatura analdgicos y digitales.

« El objetivo es que programen el sensor para que puede recibir o entregar sefales analégicas o di-
gitales.

@ Posteriormente deberén armar otro programa, donde se complejice la programacién: cuando la
temperatura esté por encima de los 35°C, que la pantalla muestre un cartel de “temperatura alta”.
« Otra propuesta que deberdn desarrollar, para las siguientes temperaturas: frio, templado y caluro-
so. Por lo tanto, deberemos programar para que la pantalla muestre una F (Frio) si la temperatura es
inferior a 14°C, una M (moderada) si estd entre 15°C y 27°C o una C(Caliente) si es mayor a 27°C.

Otras posibles actividades que recomendamos que realicen son:

« Las mediciones de las variables podrian registrarse dia a dia para armar tablas en planillas de cal-
culo (Ms-Excel o Calc).

« Luego se podrian analizar las tablas en cada cambio de estacién para sacar conclusiones de me-
ses mds frios, mds célidos, efc.

Programacion

v Programacion de sensores temperatura.
v Condicién (Si)

Se utiliza para indicarle a la computadora que debe determinar si una condicién es verdadera o
falsa y, a partir del resultado, ejecutar al conjunto de bloques correspondiente. La forma mds co-
mUln estd compuesta por una proposicién que se evalia y dos conjuntos de bloques que se ejecu-
tan, uno cuando la condicién es verdadera (seleccién simple doble) y cuando ésta es falta (Unico-
mente en la seleccién doble). Un conjunto de bloques puede contener uno o varios bloques que se
ejecutan uno detrés de ofros. Los objetos se mueven e interactdan unos con otros.
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s1 temperatura (°C) L Q entonces

mostrar cadena 0

si Q € v  temperatura (°C) temperatura (°C) < w o entonces

mostrar cadena °

si temperatura (°C) > v a entonces

mostrar cadena °

[ wescraria

Agencia Esa: hitps://www.esa.int/esaKIDSes/lab.htm|
CONAE: https://www.argentina.gob.ar/ciencia/conae

Meteorologia para Primaria:
https://didactalia.net/comunidad/materialeducativo/recurso/meteorologia-para-
primaria/4aaa07ca-3e95-475b-9a34-12 1bccecb5cf

Revista Nova: http://www.revistanova.org/

Space Place: hitps://spaceplace.nasa.gov/sp/
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INTRODUCCION A LA
PROGRAMACION POR
BLOQUES CON MBLOCK

Robotica y programacion

Ademds de programar diversas cuestiones (por ejemplo, un videojue-
go) como con la aplicacién Scratch, mBlock incorpora la posibilidad
de programar robots y diversas placas tales como Arduino y Micro-
bit. La variedad de bloques disponibles en mBlock permiten progra-
mar una amplia posibilidad de comportamientos.

La interface -primera pantalla a la que accedemos- que presenta
mBlock es la siguiente:

Del lado izquierdo, estd el escenario de todo lo que vayamos “pro-
gramando y disefiando” (o sea se irdn plasmando las ordenes y ac-
ciones que indiquemos).

En el centro estén las categorias de bloques de programacién (las
piezas con las que se construye el programa del videojuego o del ro-
bot), con una gran cantidad de comandos y opciones que podemos
ir seleccionando para luego encastrar en el sector derecho, que estd
el espacio en donde se “arma/construye” el programa, dénde se co-
locan las piezas/bloques seleccionadas.

El sitio oficial de mBlock, donde ademds podremos descargar el pro-
grama para instalar en nuestra computadora: hitps://www.m-

block.cc/en-us/

Mariano AvALos es Asesor Pedagdgico en Tecno-
logias de la informacidn y la Comunicacidn (TICs).

Especificamente nos focalizaremos en algunos bloques mas especifi-
cos para programa las placas y los diversos robots existentes. Ade-
mds, algunos de los bloques como indicamos son similares a la apli-

tic@dseditora.com.ar Y,
cacién Scratch.
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En general, para programar un robot se utilizan las siguientes categorias de bloques: Robots, Eventos,
Control, Operadores, Datos y Bloques.

Ofro tema a considerar es que el Oso Panda es el “avatar” que predefine para lo que deseemos crear
con mBlock, o sea el “personaje” que los estudiantes controlaran. Tengamos en cuenta que el Oso Pan-
da o “avatar” sélo estd disponible cuando se programa por ejemplo un videojuego, pero cuando se pro-
grama un robot, no es posible pre-visualizar el comportamiento del robot en el Oso Panda. También es
importante destacar que podemos modificar el oso panda por ofro personaje o icono que consideremos.

Desarrollo de algunos bloques de mBlock
para trabajar con Roboética

Bloques de movimiento

Con los bloques azules podemos hacer que el Oso Panda se desplace ha-
cia delante o hacia atrds la distancia que queramos, que rote sobre el mis-
mo, que cambie de direccién (aqui podemos trabajar con el tema de dn-
gulos), moverlo a las coordenadas deseadas (es muy importante trabajar
con este tépico desde la Escuela Primaria), etc.

Bloques de control

Con los blogues de color naranja podemos = EEEASEES
realizar la légica de programacién, como los | Eiileinie ool men 7]
bucles, tomar decisiones, lograr que una ac- = EEEERET FEEERE T

cién se repita varias veces, que espere un tiem-
po para hacer la siguiente accién o indicar
que el programa realice una accién si se cum-
plen ciertas condiciones y si no se cumplen se
realice otra (comando Sl). Con la légica de
programacién definimos las reglas y los paré-
metros que tendrd nuestro proyecto o tareas
que deseamos que realice el robot, como por
ejemplo si queremos que se pare o gire cuan-
do nuestro robot o detecte un obstdculo en su
camino. También cuestiones relacionadas con
los diferentes sensores que se pueden utilizar.

Bloque sensores

Con los bloques azul marino permite detectar si el Oso Panda realiza
las siguientes acciones: toca ofro Obijeto, tocar un color determinado,
distancia entre un objeto y el robot o el oso panda. También permite
detectar cuando un color determinado toca otro color, la entrada de vo-
riables por medio del teclado, si se estd presionando alguna tecla del
teclado. A partir de la verificacién de todas estas posibles acciones, se
puede hacer que el oso panda salte, pare, retroceda, que sume puntos
si estamos en presencia de un juego, que cambie la pantalla, etc.
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Bloque robots

El bloque Robots, de color azul fuerte, es un grupo de bloques exclusivo,
creado por Makeblock tanto para las placas propias como la mCore, la
Orion como para las placas Arduinos, las cuales son el “cerebro” de los
robots Makeblock. Este grupo de bloques no existe en el programa es-
tdndar de Scratch. En el caso particular del bloque Robots para el mBot
(robot de Makeblock), amplia y actualiza este grupo a medida que in-
troduce nuevos sensores en sus robots.

Entre los comandos del bloque estd el comando que envia el mensaje de
“Ejecutar el programa cargado en el robot” cuando se enciende. Susti-
tuye al bloque de la banderita verde de la aplicacién Scratch, cuando
se ejecuta un programa.

Gracias a este bloque, una vez pasado el programa, el robot puede tra-
bajar sin estar conectado a la computadora via cable USB o Bluetooth.
Para cargar un programa en la placa Arduino, el mBot debe estar pre-
viamente conectado a la computadora mediante un cable USB, después
se hace clic con el botén derecho sobre el bloque mBot Program y se se-
lecciona “Upload to Arduino”.

Programas Disfraces Sonidos

I Movimiento I Eventos
I.i.pariencia EControl

IS-Jni-j-:l ISens-:lres

ILa'piz IOperadores
Arduino ¥ @

Programa de Arduino

leer pin digital 9

leer pin analdgico {A]@

lee el pulso del pin@expirado 20000
fijar salida pin digital € a
fijar pin PWM @ 2 (W

reproducir tono @ en nota (&3 beat

fijar angulo del pin @ del servo a EN
escribir en el serial el texto [EE

bytes disponibles en el serial

byte leido en el serial
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PROGRAMANDO CON MBLOCK

MariaNo AVALOS es Asesor Pedagdgico en Tecno-
logias de I informacidn y la Comunicacin (TICs).

tic@dseditora.com.ar

Robaética y programacion

En el siglo XXI la robética ha comenzado a transformar la vida del
ser humano, no solo en el dmbito de la industria, sino también se en-
cuentra presente en las tareas cotidianas, facilitando la vida del ser
humano y volviendo mds eficientes las tareas que antes se realizo-
ban sin ayuda de robots.

La robética se refiere al drea que engloba la construccién de dispo-
sitivos auténomos que actéan en el mundo real de tal forma que rea-
licen alguna tarea especifica. Esto quiere decir que los robots pue-
den conocer el ambiente que los rodea utilizando sensores de dife-
rentes tipos y con base a la informacién adquirida por los sensores
del ambiente que los rodea, pueden modificar su trayectoria o sim-
plemente moverse y asi evitar obstaculos.

Y por supuesto, tenemos que programar a un robot.

La aplicacién Mblock tiene algunas caracteristicas que lo hacen més
adecuado para trabajar con robots. Cuando cargamos el programa
en la placa, como hacemos con el IDE de Arduino, nos permite hao-
cer robots auténomos al no tener que estar siempre conectados a la
computadora. Ademds, al cargar los programas de esta forma, se
puede ver el equivalente en cédigo del programa que hayamos dise-
fiado con los bloques, de forma que nos puede ayudar durante la
transicién de entorno gréfico a cédigo.

Ofra ventaja es que Mblock nos permite definir qué pines vamos a
querer usar como entradas y cudles como salidas.

Entorno Programacion

El entorno de programacién de Mblock es gratuito, funciona con vao-
rios tipos de sistemas operativos y se descarga desde

http://www.Mblock.cc/download/

Una vez instalado vemos la siguiente ventana:
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E3 mBlock - Based On Scratch Frem the MIT Media Labiv34.5) - Desconectar - Mo guardade a b 4

archive Editer Conectsr Places Edensiones Lengusje  Ayuds

H_H titied =8

S
V]

-/ astar sfectos grdficos

Mblock se compone de 5 partes principalmente:
1- Grupo de instrucciones clasificadas por colores en las siguientes categorias:

A Movimiento: conjunto de instrucciones relacionadas con el control de los pines de la tarjeta
de Arduino, asi como el control del movimiento de cualquier personaje del escenario.

A Apariencia: instrucciones orientadas a modificar el aspecto de los personajes de nuestra apli-
cacién. Para el caso de Arduino, es un conjunto de instrucciones que apenas se utiliza.

A Sonido: conjunto de instrucciones relacionadas con la elaboracién de aplicaciones musicales,
emitiendo sonidos y notas musicales.

A Lapiz: la aplicacién Scratch nos ofrece la posibilidad de que los personajes dejen un rastro
durante sus movimientos por el escenario como si arrastrase un ldpiz durante su trayectoria.

A Control: |as instrucciones incluidas en esta seccién son impresindibles para crear la légica de
nuestros programas. Incluyen condicionales, bucles y llamadas de procedimientos.

A Sensores: instrucciones de iteracién con el ratén, el teclado, sonidos y los personaijes.

A Operadores: operaciones matemdticas, légicas y con cadenas de texto.

A Variables: instrucciones para el almacenamiento y gestién de datos.

2- Instrucciones de programacion: las instrucciones de cada grupo corresponden a instruc-
ciones de programacién.

3- Editor: es la parte principal donde estructuramos y programamos nuestro programa.
4- Escenario o ventana principal: es el resultado de nuestro programa.

5- Objetos y sprites: distinguimos principalmente los objetos de tipo Arduino y Sprites.
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A Los objetos de tipo arduino son aquellos que interactdan con Arduino.
A Los sprites son similares al entorno de scratch y no interactian con Arduino.

Tutorial para usar Arduino con Mblock:
http: //www.instructables.com/id/How-to-use-Mblock-software-to-control-Arduino-UNO-/

Programacion con Mblock

Es importante destacar que Mblock estd basado en scratch 2.0, por lo cual la programacién es similar a
Scratch, y solo se incorporan un grupo de bloques adicionales para manejar los puertos de Arduino o de
las placas de los robots.

Les compartimos un tutorial:
http://www.atlantistelecom.com/es/downloads2 /makeblock bloques de programacion.pdf

También podrén acceder a programar en Arduino con Mblock:
https://www.scolartic.com/documents/10180/0/Programamos nuestra placa Ardui-
no_gr_ficamente con Mblock 1481817824297 /el1e495e5-14f-4338-8752-92840e203fa52ver-
sion=1.0

Actividades JUEGO HISTORICO

< La propuesta es que durante todo el ciclo lectivo los estudiantes trabajen resolviendo desafios de pro-
gramacién en los que deberdn reinventar juegos clésicos digitales y/o analégicos adapténdolos: Arka-
noid, Metegol, Counter Strike.

< Durante la primera etapa del afio exploraran cada juego y se “entrenaran” con el mismo. En la se-
gunda parte del afio, los estudiantes comenzaran a trabajar en el guién de los juegos. Dicho guion se
espera que se construya de manera colaborativa, para lo que se podria utilizar la herramienta Google
Drive. Los estudiantes deberdn investigar sobre algin acontecimiento o hecho histérico, disefiando y
creando los personajes, en forma analégica, por ejemplo en la clase de Pléstica y luego se digitaliza-
ran. También se podrian dibujar y escanear y otros obteniendo una fotografia del mismo.

< Posteriormente, deberdn programar en Mblock los borradores del juego disefiado.

Actividades DISENANDO UNA VERSION DEL JUEGO DEL AHORCADO

Objetivos

« Afianzar la correcta escritura

« Distinguir y clasificar palabras de acuerdo a su acentuacién

« Crear un videojuego teniendo en cuenta la programacién y el disefio
@ Trabajar en forma colaborativa para desarrollar la propuesta
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Desarrollo

La maestra de Practicas del Lenguaie les solicitara a los estudiantes que, organizados en grupo de cuc-
tro, piensen y generen un listado con palabras con alto grado de dificultad, separdndolas en graves,
agudas, esdrijulas y sobreesdrijulas. Una vez realizado el listado y aprobada por la docente, los es-
tudiantes deberdn pensar un formato de programacién que simule en juego tradicional del ahorcado,
pero utilizando el listado de palabras anteriormente construido.

I Actividades REMIXANDO AL VIDEOJUEGO CARMEN SAN DIEGO.

Objetivos

« Afianzar conocimientos del drea de Ciencias sociales

« Desarrollar un guién en forma grupal que contemple el desarrollo de la historia.

@ Recrear el videojuego Carmen San Diego a partir de la programacién con Mblock.

« Animar el desarrollo de la creatividad en el drea de pldastica para lograr el disefio de los persona-
jes.

Desarrollo

« Primeramente, la maestra deberd mostrarles como era el juego de Carmen San Diego, buscando
algin simulador o video en la Web. Durante una clase jugaran el juego para comprender el traba-
jo que van a tener que realizar posteriormente.

« Luego de estas actividades introductorias, los estudiantes conformaran equipos de trabajo y de ma-
nera organizada, comenzaran a escribir el guién del juego. Cada grupo decidird quienes van a idear
los personajes, los escenarios, la programacién. Una vez creado el guién, la maestra revisara los da-
tos geogrdficos, para que no existan inconsistencias.

« Los estudiantes disefiardn los personajes con la ayuda de la profesora de pléstica y luego serén di-
gitalizados, algunos mediante un escdner y otros fotografiados.

« Para finalizar el proceso de trabajo los diferentes equipos deberdn programar en Mblock el guion
disefiado previamente.

Recursos alternativos para programar

La hora del cédigo: https://code.org/hourofcode/overview
App inventor: _http://appinventor.mit.edu/explore/
Tynker: https://www.tynker.com

Pilas engine: _http://pilas-engine.com.ar/

Mumuki:  https://mumuki.io/primaria

Alice: https://www.alice.org/
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INTRODUCCION A LA

PLACA ARDUINO

MariaNo AvALos es Asesor Pedagdgico en Tecno-
logias de lo informacidn y lo Comunicacidn (TICs).

tic@dseditora.com.ar

¢Qué es la placa Arduino?

Arduino es una plataforma para prototipado de electrénica basada
en hardware y software libre y fécil de utilizar. Podemos construir cir-
cuitos electrénicos y programarlos para iniciarnos en el mundo de la
electrénica y robética, construir componentes electrénicos.

La plataforma Arduino se apoya en 2 pilares fundamentales; Hard-
ware (placa de Arduino) y Software (entorno de programacién).

Fisicamente, Arduino es simplemente una placa que contiene un mi-
croprocesador ATmega, una serie de pines de entrada y salida de
propdsito general para datos analdgicos y digitales, y una conexién
USB que permite cargarle programas y establecer una comunicacién
con una PC.

El proyecto Arduino surge en el afio 2005, a partir de un grupo de
estudiantes y profesores del Instituto de Disefio Interactivo Ivrea (lta-
lia) que se propuso desarrollar un entorno de hardware bajo moda-
lidad abierta. El motivo principal para llevar adelante el proyecto fue
el disefio y desarrollo de una herramienta docente econdmica, actual
y potente, que fuera accesible a los estudiantes y a las escuelas. El
primer prototipo de placa surgié de un equipo coordinado por el pro-
fesor Massimo Banzi.

Direccién web: hitps://www.arduino.cc/

Caracteristicas de la placa Arduino

El microcontrolador de Arduino es un circuito integrado programable
capaz de realizar operaciones matemdticas complejas a gran velo-
cidad. Normalmente el modo de alimentacién de una placa de Ar-
duino es mediante el puerto USB mientras se estd programando, pe-
ro hay ocasiones en la que necesitamos que el cédigo de nuestra pla-
ca se siga ejecutdndose sin estar conectado al equipo. Probablemen-
te, la forma mas habitual de alimentar Arduino (sin utilizar tu equipo)
es mediante una fuente de alimentacién o pila de 9V.

Arduino dispone de un regulador de voltaje interno que actia para
que la tensién de alimentacién no supere los 12V, ya que en caso
contrario podemos dafiar el regulador y con ello la placa de Ardui-
no. Por ofro lado, para tensiones inferiores a 7V en la alimentacién,
es probable que la placa no llegue a encenderse. La mayoria de los
componentes electrénicos de Arduino utilizan una tensién operativa

de 5V (ya regulada por el regulador de voltaje de la propia placa
de Arduino)
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Tanto las entradas como las salidas dotan
al sistema de informacién y realizan diferen-
tes actuaciones. Arduino contiene la siguiente
distribucién de pines:

~Oowmes Mo
[ i S
DIGITAL (PWM~) E

< 14 pines digitales que pueden ser configu- : . gxwmic’ ARDUINO
rados como entradas o salidas. () oy prwek
< 6 pines PWN (serigrafiados con ~) entre ot '
los pines digitales.

< 6 pines analédgicos serigrafiadas desde
AQ hasta A5 para las entradas analdgicas.
< 3 pines GND para conectar a tierra nues-
tros circuitos.

« 2 pines de alimentacién de 5V y 3.3V res-
pectivamente.

¢Como se instala Arduino?

1) Descargar el entorno Arduino
Ingresar a la pdgina de Arduino (http://arduino.cc/en/Main/Software ) y elegir el sistema ope-
rativo donde lo van a utilizar. Por ejemplo, si lo instalaran en Windows:

2) Instalar el entorno Arduino
Es posible que en el momento en que se instala el IDE (entorno de desarrollo) haya una versién
nueva disponible, pero esencialmente los pasos serdn los mismos.

3) Conectar tu Arduino
Usando el cable USB conectar el Arduino a la computadora.

4) Ejecutar el IDE

Buscar en el escritorio el acceso directo al IDE Arduino y darle doble clic. Luego verificar que en
Herramientas -> Puerto se encuentre seleccionado el puerto COM que tiene conectado el Ardui-
no. Aparecerd entre paréntesis “Arduino Uno”.

¢Como se programa Arduino?

Tenemos diversas opciones para programar nuestra placa. Para programar una tarjeta de Ardui-
no podemos utilizar diferentes lenguajes y entornos de programacién. En este caso vamos a in-
troducir la programacién y electrénica con Arduino utilizando los lenguajes de programacién por
bloques y lenguajes de programacién en modo texto.

> Lenguajes de programacién por bloques:

» Ardublock.

b Scratch 4 Arduino.
» Snap 4 Arduino.

» mBlock.

» Blocklyduino.

b Visualino.
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> Lenguajes de programacién textual:

» Arduino IDE.

¢Qué es Tinkercad?

El simulador Tinkercad es una herramienta online ofrecida por Autodesk. Se utiliza de forma gro-
tuita y sélo requiere crearse una cuenta de usuario. Dentro de todas las alternativas que posee la
aplicacién, ofrece también la posibilidad realmente interesante y es la de programar y simular cir-
cuitos con Arduino.

Para acceder a Tinkercad: hitps://www.tinkercad.com/circuits

Aplicaciones [[J Suggested Sites [) TUMUNDO FISICA P Noticas de Panam ] Walkdbout ipTV - [1 & Apsstclads de imar [ Hatel en olaya Garg ) O integrals - Woltran » Ctros marcadsres
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)
4
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gg:-TTT 1124 Ei
o -

| poweporyprofndizad

Arduino oficial: hitp://www.arduino.cc/es/

Basico Basic Processing to Arduino Communications: hiip://vimeo.com/3297670
Robot arana con Arduino: hitp://www.youtube.com/watch2v=717oxoZEG-A
Arduino con processing con Wi-Fi: hitp://www.youtube.com/watch2v=UlpOnOmHteo
Cubo: http://www.youtube.com/watch@v=4cTkMVaml|8Y

Interface 3D: hitp://www.instructables.com/id/DIY-3D-Controller /#
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USOS PEDAGOGICOS DE LA

Mariano AvALos es Asesor Pedagdgico en Tecno-
logias de la informacidn y lo Comunicacidn (TICs).

tic@dseditora.com.ar

PLACA ARDUINO

Propuesta 1:
“La separacion de la
basura”

Lamentablemente  muchisimas
personas tiran cosas por cual-
quier lado y ensucian toda la ciu-
dad. 3Qué les parece si pensa-
mos alguna solucién para sepa-
rar los residuos de nuestra ciu-
dad o pueblo?

Lles proponemos que piensen y
disefien un robot que detecte re-
siduos y los separe. O seq, ten-
drén que crear un robot separa-
dor de basura (residuos biode-
gradables y no biodegradables).
Dicho prototipo tendré que selec-
cionar entre ladrillos (tipo lego,
rasti o mil ladrillos) color azul (re-
siduos biodegradables) y color
amarillo (residuos no biodegra-
dables). El robot separador de-
berd “analizar” cada ladrillo que
circulard a través de una cinta
transportadora.

Es importante que comiencen ex-
plorando en diversas fuentes,
buscando informacién sobre que
es la basura, cuanto de lo que
consumimos a diario se podria
reciclar, reducir y reutilizar, y to-
das las cuestiones que los ayu-
den a armar su prototipo.  Es
fundamental la incorporacién de
la temdtica de la ecologia y el
cuidado del medio ambiente des-
de la nifez, pues asi se contribu-
ye a la incorporacién de criterios
y pautas, que puedan ademds
aportar en una refransmisiéon en
sus enfornos mds cercanos (fami-

lia, amigos, etc.), actuando de
hecho como multiplicadores.

A partir de todo lo que investiga-
ron tendrdn que disefiar de ma-
nera original y creativa una pro-
puesta que solucione el desafio
planteado, teniendo en cuenta
los siguientes disparadores:

b 5Qué debemos tener en cuenta
para realizar una separacién de
residuos degradables y no de-
gradables?

b 5Cémo se les ocurre que se
puede separar los residuos en
una civdad/pueblo?. 3Qué ma-
quinas o dispositivos necesita-
mos disefar?

Informaciéon para tener en
cuenta:

Hay muchos cientificos y perso-
nas de gran ingenio estudiando
y trabajando para convertir a la
basura en algo Gtil. Parece que
la clave estd en las tres R:

v/ Reducir la cantidad de cosas
que consumimos.

v/ Reciclar, transformando a la
basura en nuevos recursos.

v/ Reutilizar las cosas, en vez de
usarlas y tirarlas.

Hasta se puede generar energia a
partir de los residuos orgdnicos.

v Video sobre el reciclado de la
basura: https://www.youtube-
.com/watch@v=cvakvfXjOKE

v Video sobre el reciclaje de ba-
sura: https://www.youtube.com-
/watchev=-UFFFUTMICw
Sensores a utilizar con la
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Placa Arduino:
Sensor de luz, 2 motores, leds, pantalla.
Contenidos NAP relacionados

Practicas del Lenguaje:

b Descripcién a partir de imdgenes.

) Lecturas de noticias.

b Bisqueda y seleccién de informacion.

» Dominio de las técnicas instrumentales de lectura, escritura, expresién y comprensién oral.

Ciencias Sociales:

b Problemas ambientales y locales.

b Alteracién del paisaje urbano y rural

b Influencia de los materiales.

b Describir las relaciones temporales, espaciales y causales en los procesos naturales y culturales.
) Recopilacién de informacién.

Formacién Etica y Ciudadana:

) Interés por desarrollar una toma de conciencia ante los problemas ambientales.
» Cooperacién en las actividades grupales.

b Respeto por la opinién ajena y propia.

) Predisposicién al trabajo colectivo

» Responsabilidad ante las situaciones planteadas y surgidas en el aula.

» Compromiso con el proyecto

) Reflexién acerca de la importancia del cuidado de nuestro ambiente.

Matematica:
b Resolucién de situaciones problemdticas a partir de datos reales.
) Inferpretacién y andlisis de grdficos, tablas y cuadros.

Ciencias Naturales:

» La conciencia ambiental, cuidado del planeta.

) La ecologia en casa: agua, energia y residuos.
b Evitar dafos irreversibles al ambiente: las tres “R”.

Propuesta 2: “Control de temperatura ambiente”

Estamos teniendo un clima muy célido en la zona que vivimos y estamos preocupados pues en nues-
tra casa viven nuestros bisabuelos, abuelos y un bebé, por lo cual tenemos que tener mucho cuida-
do con las altas temperaturas y los perjuicios que pueden generarse en su salud. Estamos muy aten-
tos a los diferentes alertas amarillo, naranja y rojo que brinda el servicio meteoroldgico.

Les proponemos que construyan algin dispositivo que permita explorar y testear la temperatura de
una casa, y alertarnos de alguna manera.

Es importante que comiencen explorando en diversas fuentes, buscando informacién sobre dispositi-
vos que miden temperaturas, problemas con las elevadas y bajas temperaturas y todas las cuestio-
nes que los ayuden a armar su prototipo.
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A partir de todo lo que investigaron tendrdn que disefiar de manera original y creativa una propuesta que
solucione el desafio planteado, teniendo en cuenta los siguientes disparadores:

b 5A qué temperaturas deberia emitir alertas?
b 5Cémo se les ocurre que puede alertar a las personas este dispositivo?

Permanentemente recibimos estimulos y sefiales del mundo. Dichas sefiales podemos agruparlas en ana-
l6gicas y digitales. Uds. trabajaran con sensores de temperatura y humedad. Por ejemplo si queremos
conocer la temperatura ambiente de una casa, y tomamos un termémetro analégico (con mercurio en su
interior) y uno digital, ambos cumplen con la misma tarea de medir la temperatura, sin embargo la forma
en que presentan los resultados son distintos.

En términos generales podemos decir:

Analdgico: significa que la informacién (sefial) va de un valor minimo a un valor maximo pasando por di-
ferentes valores intermedios. La sefial es continua recibe valores entre O y 1023,

Digital: en cambio va de “a saltos”, pasa de un valor a otro sin tomar valores intermedios. Recibe solo
dos valores, 0 o 1.

Sitio web sobre Meteorologia para Primaria
https://www.smn.gob.ar/smn_alertas/olas de calor

Sensores a utilizar con la Placa Arduino
sensor dht11, sensor de humedad, leds, pantalla

Tarea extra

El objetivo es que programen los sensores, que pueden recibir o entregar sefiales analégicas o digitales.
Estos conceptos se ven claramente reflejados cuando usen el sensor de temperatura DHT11 (digital).
Posteriormente deberdn armar otro programa, donde se complejice la programacién: cuando la tempera-
tura esté por encima de los 35°C, que la pantalla muestre un cartel de “temperatura alta”.

Otra propuesta que deberdn desarrollar es afiadir tres luces LED para las siguientes temperaturas alcan-
cen los 30°, los 35° y superen los 37°.  Por lo tanto, deberemos programar para que se encienda un LED
verde si la temperatura es inferior a 30°C, amarillo si estd entre 35°C y 37°C o rojo si es mayor a 37°C.

Contenidos NAP relacionados
Practicas del Lenguaje:

) La participacién asidua en conversaciones sobre temas de estudio, de interés general y sobre lecturas com-
partidas, sosteniendo el tema de conversacién, realizando aportes que se ajusten al contenido y al propé-
sito (narrar, describir, ejemplificar, dar su opinién y defenderla, solicitar aclaraciones, formular preguntas
y respuestas, pedir opiniones, entre ofros), incluyendo ejemplos, explicaciones y un repertorio léxico acor-
de al tema de conversacién, como asi también las expresiones lingUisticas pertinentes para manifestar opi-
niones, acuerdos, desacuerdos o justificar las afirmaciones realizadas. Recuperar el o los temas sobre los
que se ha estado conversando. Esto supone informarse previamente a través de la exposicién del maestro
y de otros adultos, de las lecturas seleccionadas o de la informacién aportada por el alumno.
Formacioén Etica y Ciudadana:

b El reconocimiento de que la accién humana es condicionada pero libre, distinguiendo en cada accién
motivos, fines, medios y resultados a través de la presentacién de dilemas reales e hipotéticos, y de his-
torias de vida.
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Matematicas:

b Elaborar y comparar procedimientos de célculo —exacto y aproximado, mental, escrito y con calculado-
ra— de multiplicaciones de fracciones y expresiones decimales incluyendo el encuadramiento de los resul-
tados entre naturales y analizando la pertinencia y economia del procedimiento en relacién con los nd-
meros involucrados.

b Sistematizar resultados y estrategias de cdlculo mental para operar con nimeros naturales, fracciones
y expresiones decimales.

La comprensién del proceso de medir, considerando diferentes expresiones posibles para una misma can-
tidad en situaciones problemdticas que requieran: estimar y medir efectivamente cantidades, eligiendo el
instrumento 'y la  unidad adecuados en funcién de la  precisién  requerida.

Ciencias Naturales:

b La interpretacién y exploracién de fenémenos relacionados con los cambios de temperatura.
D La construccién de la idea de tiempo atmosférico como introduccién a la nocién de clima.

Configuracion de mblock para utilizar y programar con la Placa Arduino

Tengamos en cuenta que debemos hacer clic en el mend editar y elegir la opcién arduino. También ten-
dremos que ir al mend Placas y seleccionar el tipo de Placa Arduino que poseemos:

Para desarrollar los programas con mblock deberemos focalizarnos en los bloques robots y senso-
res. Aqui les dejamos las imdgenes de las distintas opciones que poseemos:

£3 mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Labiv3.4.12) - Descon &2 mBlock - Based On Scratch From the MIT M e
Archive Editar Conectar  Placas  Extensiones  Lenguaje  Ayuda Archive Editar Conectar Placas  Extensic S
[-j T ;:::::z " i-] Recuperar I:c:rl'a:lc:. ::_“;.:
| Esconde el escenario | O )
Arduino Leonardo Escenario pequefio
~  Arduinc Mano ( mega322) Mot tinbe

Atdling Megazal Modo Arduinc 1 g ]
Arduino Mega 2560 i ;
Makeblock S —
Starter/Ultimate (Orion) '
Me Uno Shield o

mBot (mCore)

mBot Ranger (Auriga)
Ultimate 2.0 (MegaPi)
MegaPiPro

Otros

PicoBoard



