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JUEGO DE TRIGONOMETRIA

RESUMEN
El objetivo es crear un juego para que los estudiantes midan distancias y calculen dngulos.

El profesor, utilizando tarjetas de diferentes colores, dibujard una figura geométrica en un tablero de papel,
usando tarjetas rojas para los bordes y verdes para los vértices.

Los estudiantes tendran que pasar por estas cifras con el mBot a través de solicitudes que el software
planteara al usuario.

OBJETIVOS DIDACTICOS

Aplicar la formula: Velocidad = Espacio / Tiempo.

Entender la férmula de cdlculo de los dngulos poligonos equilateros.
Conocer el tridngulo escaleno y sus férmulas.

Conocer el area del rectangulo y sus formulas.

Materias STEM: CiencialX Tecnologia Ingenierial] MatematicasX

Nivel Educativo: 12-14 afos] 14-16 afiosX

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

Algunos estudiantes tienen dificultades para calcular angulos y medir distancias, por lo que, mediante un
juego que realizardn con los mBots, entrenardn los procedimientos que les ayudardn a realizar estos calculos.




LISTADO DE MATERIALES NECESARIOS

> (x2) mBot => Ref. 90054

0,

+* mBot Ranger (temporizador)




ELEMENT

AMOUNT

Mbot Robot 2°4G

Motor 1
Motor 2

Me RJ 25 adapter

Mini Pan-Tilt kit
It has 2 servos.
We have to connect the servo to a R125 adapter

Mini Gripper
We have to connect the servo to a RJ25 adapter

Me 7-Segment serial display

Me Led Matrix 8x16

Me Ultrasonic sensor

Me Temperature Sensor - Waterproof

Me Line Follower

Me Flame sensor

Me PIR Motion sensor

Me Sound sensor

Me Touch sensor

Mini Fan Pack

Me Color Sensor

Me Temperature and Humidity sensor

Me 130 Motor Fan Pack

RJ25 cables

Structures and beams

Laptops

Attrezzo (not essential)




DESCRIPCION DE LA ACTIVIDAD

Primera version

La actividad consiste en crear un juego para que los alumnos midan las distancias y calculen angulos. El
profesor dibujard una figura geométrica en un tablero de papel con tarjetas de diferentes colores, rojo para
los bordes y verdes para los vértices y puntos de control. Luego, los estudiantes tendran que pasar por estas
figuras con el mBot mediante preguntas que el software planteara al usuario.

El primer paso es disefiar el tablero de papel (que puede encontrar en la carpeta de actividades) y las
diferentes tarjetas:




El siguiente paso consiste en crear el software para el juego:

1. Disefio de las escenas para el juego:
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2. Iniciamos la programacion:
a. Creamos las variables que necesitaremos en nuestro software:

Scripts Backdrops Sounds

I Events

I Looks I Control

I Sound I Sensing
I Operators
I Robots

Make a Variable
il Box1l

Here, display the diff t opti that th bed
— ere, we display the different options that the user may be done

lmll Box3
- For display the checkpoints that the user has got

} For calculate the mistakes and hits

r -+ The CMs that mBot advance
r The degrees that mBot turn right

mll mBot SpeedEad-:
These variables are the speed that mBot advance or return

\mll mBot SpeedGﬂ
= - The CMs that mBot go backward




b. El cdédigo al inicio del juego es el siguiente:

whean clickead

hide varia hlem
h i::ie varia hlem
h GE varia hlm
hide variabl LT

B8 advance [ 0)

set [ to

=1 mBot_SpeedGa ko 100
2 mBot_SpeedBack K5 - 101
") Checkpointz |2 3

set [T to I
séi:tu.

BV Box3” ki |
SR Game Start” |

c. Elcddigo de la pantalla de "BIENVENIDA" es:

CLB &' Game Start” |
say for® secs

=+ Welcome to the great MBOT trigonometry co fore secs Welcome to the
great MBOT

EELS What is the name of your teamfcli=BUCTS i trigonometry
ey Rl . i contest
repeatuntil not answer =B

FT1% Please, insert the name of your teat R BL 114

say join answer for®) secs

Sav for® secs




d. El software solicita al usuario la operacidon que desea realizar:

define decision

slTuw Uariahlem
sh_uw variablafFEeN
shuw variablem
show variabl

s;t Box1™ §da) Press "1" to GO FORWARD
=51 Boxz” fie) Press "2" to ROTATE
S Box3 ™ fie) Press "3" to GO BACKWARD

S What do you want to dofEl=RU=TH

if answer =B then

advance
e,

if answer =Bl then

rotate
o

if answer = ki ‘then

return
F—

repeat until not answer =. and answar =8| or answer = or answer =

EELS Dlease, insert the correct numBELIRTCTS

if answer = then

advance
S

if answer =l then

rotate
L —

i answer =[] then

return
" —

Press "1" to GO FORWARD

Press "2" to ROTATE Ji8

Press "3" to GO BACKWARD
: palast
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Los “checkpoints” indican los puntos de control que faltan por pasar.

e. Siselecciona la primera opcidn, "go forward" (avanzar), los cédigos son los siguientes:

define advance

S How many M do wou want to adwvandg=lals Ky =113

sotnad to answer =W JEN

CEVWIN ST Vour mBot goes forward =l ey for@d secs

set motorliEY speed mBot_SpeedGo

set motor{iEd speed] mBot SpeedGo

if [(ArduinoMode ON LY]Iculursensurm detectedﬁ than

| show drawing my: mdraw: m
|

playtone on note{@ty beatTP
b

sotfear T d to  Checkpoints - §)

if Chackpoints =[f] - then

W Good job! ! You can return to the departure bdiisil 2Rt et

"
\_SEt Checkpoints tD

v;ait'ﬂsem

{ show drawi ng e ) ¥: O draw: m

wait advance secs

at speed(d

decision

Press "1" to GO FORWARD
Press "2" to ROTATE »

How many CM do
you want to
advance?




Cuando el mBot pasa sobre una tarjeta verde, el sensor de color lo detectard y mostrara una sonrisa.

if [ArduinoMode ON L\"]Iculunjensﬂrm detectedlfliy then

| show drawing 2 - m':.r: 0 draw: m
L]

play tone on note el beat(THE
-

set [T to  Checkpaints - §)
Cheackpoints =[] - then

L EEW Good job!! Wou can return to the departure bosisin ZRt=re
~_S'Et Checkpaints Fi) 3

__ show drawing [ ) 'E 0 draw: m

f. Y siel usuario selecciona la segunda opcion, "rotate" (girar):

defina rotate

EEd How many DEGREES do wou want to rotate to the rig=la=R0=[js

setmmn answer *0REF /€N

say | join Ty join answer PP for@D sacs Press "1" to GO FORWARD
show drawing i)yl drawe: 5 Press "2" to ROTATE
sat motor{fBW speed mBot SpeedGo

set motorliEd speaed mBot_SpeedBack How many
DEGREES do you

vait degrees secs want to rotate to

at spead Gl

if {ArduinuMudeDNLY)culursensurm detected (TENnW Jthen

| show drawing 0 y: @ draw: [N

play tone on note(@&P beatCHRP 7 o rr. | Cofunded by the
: Erasmus+ Programme

set ST oocd to  Checkpoints - ) b N e otheEuropean Unior

Checkpoints = [i] - then

P Good job!! You can return to the departure bolgelg 2R =]

b
== Checkpoints to B

 show drawing 0 y: @ draw: [N




Para el regreso, el cddigo es muy similar al de la primera opcion.

dafina return

LS How many CM do wou want to go backwa ==l =10s

sotf M to  answer *ER A s

EEVAR L] Y our mBot goes backwa gl =1l BT N forl secs

sat mutum speaed mBot_SpeedBack
sat mntnrm spead mBot_SpesedBack

wait return secs

at speedliy)
if (ArduinoMode ONLY Jcolomensolfzeey detactad g ‘than

. show drawing @ ¥i 0 draw:
k

play tone on notel{ey beati®Ele
b

set [T to  Checkpaints - @
if Checkpoints = m thean

=) Good job! ! Wou can return to the departure b forl® secs

E
== Checkpoints tn

wal't@'m

| show drawing T m ¥ ﬂ draw:

decision

Press "1" to GO FORWARD

Press "2" to ROTATE
Press "3" to GO BACKW.

: How many CM do
you want to go
backward?
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3. El cédigo resultante seria:

e iy | r o0 LFLY
il | A - tufira o

ask BT e T T o T T T artad it ask BT T L T T and waik
sut FOFEIOERY we  answnr (R ER st [PTTR] e anewsr = 30/ ED
iy i TR e v for s wv ! e (NGRS i dnse [ e s
alaz drawivisy G = 8 @ draw: ] st b (PR v | el S e

st it G spund | e Spadick

PR H o iy €M di 7o wal il Bz 0w i TS

set [IOFEERe  anewer = £ &0
FETR OO e r it Gu Ferwar I CORRTESCURE o R S

(Ardiane Mede OMUF joeler sunsee (UTTW Oubsonn
showe draveing SRR « : 0 v : @ draw: S5
iy b oo now (R beat
s

et BTSRRI e Checkecints - i)
Flay biria e et T budk

[lu ErErmired e Checkgcins - )

Pl s it &l rirrias G g ar

sy | point [HEED answsr  fer 80 e

angwar =B er  anewar =B er answer = B

A

Para instalar la libreria en mBlock:

> Necesitamos instalar la libreria en mBlock:

MeColorSensor_Ranger v [ ] MeColorSensor_mBot ¥

(Arduino Mode ONLY)color sensor (Arduino Mode OMNLY)color sensor

(Arduino Mode ONLY)color sensor 3 (Arduinc Mode ONLY)color sensor

» Actualmente, sélo funciona si cargamos el cédigo en la placa.




Para instalar la libreria del sensor de color, seguiremos los siguientes pasos:

1. Inicie el software mBlock y vaya a "Extensiones" => "Administrar extensiones":

{ £3 mBloci - Based On Soratoh From the MIT Media Laboed4.11) - Disooanected - Not sed

File Edt Connect Bowdy Langusge Halp

[
o, Unlithed

Doyyshicie|Ardhuing Made Oriy)
Eaduno

Mhcresolt Cogniteve Sendoes
Mk eblock

Senant Seren

Cortiraic asn

)

switch costume to [ENEETIE

¥ ¥ om0 |4
newspre. @ / S

switch backdrop to TR T3 I

st IR «fect to @

change size I:u."m

T’ ) et
M, Untithed

Avarasie ataled

Demo
Wareprs

Maoda Osly)
Wargrs
1

Componest 10t for
Ardulno Mode
YR
mCore LED Control
Me Lina Follower Array

Sty e Capeaate Downloas
od Line rdarc

LCD16020C LC& Oowntoss

Add Extension

change size by €D

set size to @ %




3. Introduzca la palabra "color" en el buscador:

Manage Extenssons

Fvailasde | Instaled Search

Colar sensor Extension for color sensor
Flak based on TCSIAT2E Duowiniload

TC 52 Cobor Sensor TCS230 Color Sensar. Bath
Barihae Alsebuy Scoratch snd &rduns mode

1@

Daownload

MeColor Sengor_mBol MeCoinrSengor Extension for
Makebiochk HE mBol

18

[rowmioad

MeColor Sensor_Ranger T olorSeraar Extension for .
Makeblock MK Rl Cowmload
13 o Toc

M Color Seasor ?:-::ul-.:!.:.-.eu'.-u- for Waknbikck ———

Makghlock
19

TFT_LCD |Arduimo Mode TFT_LGE: {0,0) &t la® botlom
Oy} carner & B4 colons
LnpoyressrilH Sbeerk Anik

181

Dowmnload

Adkd Extengion

4. Aparecerdn “MeColorSensor_mBot” y “MeColorSensor_Ranger” will appear. Ahora, haga clic en
“download”.

5. Sitodo salié bien, las bibliotecas instaladas apareceran en la seccion "robots".

£3 mitsock - Based On Scratch From the MIT Mefia Lab(v34.11) - Daceanected - Not saved

Fie Eat Connect Bowds Eaenswons Language Melp

(] Untitled ~ 9

Me Cofor Seasor v

(Arduand Mode ONLY)color sensor (G

x soved @




Ahora, desarrollamos el cédigo del temporizador para el mBot Ranger:

define Minute0 Auriga Program

set led on board§W red @ gre=n€FE blu=0R ot led on board @I rod G green@® blucGD define
set led on b-:ardﬂ red -255' green blue'm

define Second30 Minuted

set led on b-:ard@ r @ green@ blue@ [_ define Minuted 30

Second30
set lad on board W red €55 gre=nE@W blu=GR
define Minutel Minutal sat lad on boardER red €5 gre=nlE@P blu=GR
on board€® red @9 greenCEED blucCD F{aitﬁsea set led on boardEl red EFE greenl@iy blu=GR
Minutel 30 set led on board ) red EEEP greenlllig blu=i@
zat lad on b-:ard& red qreenm‘ bluem

define Minutel_ 30 i o
ne Minuta2 set led on b-:ard@ red qreenm I:rluem

set led

sat led on board® red@iW greenEE D blu=GR F«raitﬂsea set led on boardigh red €EED are=nl@ blu=G@
Minute2_ 20 set led on boardE red EEEP greenlip blu=i
set led on boardiER red D greenlid blu=
define Minute2 — -
Minuta3 set led on b-:ard r greenm blue'm
set led on b-:ard'ﬂ r m green bluem Fﬂl'tﬂSEG

Minute3_30

define Minute2_30 define Minute3

set led on bu:lard@ ren:lm green I:rluem Faitﬂ Zzilzeam b-:ardm redm greenm blueﬂ
I'v'iinute4_3|:|

define Minute3 -
Minuted

se_t led on board@W red € green@f blu=GN Flaitﬂsers define Minute5_30
set led on b-:ar-:l@ re-:l greenm bluem Minutes 30

set led on board@W red EFES gr:_len blue (@@

set led on board@ red € green@E blu=GW

set led on boardEM red EFEP grEEr‘l blu=(l

zat led on b-:ard@ red greenm blue@

set led on boardigl red EFFP arecnff ) blu=GP

define Minute3_30

set led on b-:}ard@ red green blu_m




Para finalizar la descripcién de la actividad, mostramos algunas imagenes de la misma:




A. Trigonometry Activity




Segunda Version

Paso 1: Calculamos la distancia para mBot. Tomaremos el valor de velocidad como 100.

60
120 90 90 derece
rece derece

derece

60 60
derece derece
60 60

de
90 90
derece derece
120+120+120=360 90+90+90+90=360

120 120
Jerece © derece
derece

derece
60+60+60+60+60+60=360

Paso 2: La programacién de angulo a eje, la mejora y la codificacidn de giro se realizan en el MBot.

when I receive

B8 numberofiine v E&H O |

EEd How many gons there should there be? ELlsBRVENS
set to answer
EEd How many cm per edge? [ELGIRVETS

re;eat numberofiine

set Mto answer * /@
»
[run forward ~ PIEEIOE

.
lwa‘it go  secs
set [eend to €T/ numberofine

»

set motor (iR speed
»

set motor ((ER speed @}
T el
T\’Nait rotate  * €8 / €D secs




Paso 3: Escribimos férmulas de calculo de area y perimetro en mBot.

define Rectangle

ask and wait
set to answer

ask and wait
set to answer

say join I RO r oLy join long edge * short edge for @ secs
say join R R el join @ * long edge + short edge for @ secs

define Triangle

EELS Enter the length of the first side. ERTSRVETS

set JISSEMGELLIERG to  answer

EELS Enter the length of the second side. [ElTsIVETS

set fLEVRGELLIERG [0 answer

EES Enter the length of the third side. ERTSIVETS
set CCGENEIERY to  answer

set Bidto linel_triangle + line2_triangle + line3triangle /@
say join QR RurTu e EiRdof s = s - line3triangle ~ - line2_triangle * s - lnel_trangle for @) secs

say join [ ATl linel_triangle + line2_triangle + line3triangle for @ secs

Paso 4: Realizamos movimientos geométricos mediante la cuadricula.




Paso 5: El programa calcula el area del poligono y el perimetro y muestra el resultado en la pantalla.

The area of this
rectangle is 300cm2

DIAGRAMA DE FLUJO

TRIGONOMETRY ACTIVITY

l

Connect Me Color Sensor

l

What is the operation that User want

L
to do? ‘
G0 FORWARD G0 BACKWARD

How many cm? How many degrees? How many cm?




EVALUACION DEL ESTUDIANTE

Todos los estudiantes mejoraron sus conocimientos sobre formas geométricas y calculo de dreas de poligonos.

BIBLIOGRAFIA

https://www.makeblock.es/productos/sensor color/

MAS INFORMACION

Primera Version:

1) V=x/t yeltiempoy ladistancia con mBot. La distancia se ajusta con el teclado, se formulé el tiempo
/ distancia y mBot se movid o realizé un giro. En esta actividad, se supone que el MBot toma un
promedio de 12 cm en un segundo pero depende de la energia de la bateria.

2) Colocamos el sensor de color en mBot, el color verde serd para las esquinas y el rojo para los bordes.

Segunda Version:

1) Hemos trabajado geometria en esta actividad. Calculamos el dngulo exterior de un poligono
equildtero. El usuario debe definir cuantos bordes y poligonos equiladteros deben preceder al MBot;
y luego cuantos centimetros debe tener cada lado. El movimiento se obtiene de nuevo con la férmula
v=x/t

En esta actividad, calculamos el drea vy la circunferencia de los cuerpos geométricos. Hemos definido
la férmula para cada objeto por separado.



https://www.makeblock.es/productos/sensor_color/

