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BOMBERO AL RESCATE

RESUMEN
La idea es concienciar a los estudiantes de la enorme utilidad de los sensores.

Para este propésito, disefiaremos un robot que sera capaz de encontrar fuego. Una vez que se encuentra el
incendio, el robot emitird un mensaje de alarmay se dirigira a un "area segura".

Mientras el robot estd funcionando, se inicia un temporizador para calcular la distancia desde el incendio
hasta el "area segura". El valor de la distancia se mostrara en la matriz de led.

Durante todo el trayecto, el sensor sigue lineas corrige la trayectoria del robot.

OBJETIVOS DIDACTICOS
INGENIERIA Y CIENCIA:

Sensor de llama. Sensor sigue linea.

Parametros que rigen el funcionamiento de los sensores.

Utilidad de los sensores.

Conceptos de unidades de medida: obtener la velocidad lineal (m/) partiendo de la velocidad
angular (rad/s).

Resolver ecuaciones de movimiento lineales uniformes: calcular distancias

TECNOLOGIA:

+* Introduccidn al pensamiento computacional.
% Asimilacidn, creacién y programacion de algoritmos, para descomponer problemas complejos en
secuencias ordenadas de instrucciones simples, que lo resuelven.

Materias STEM: CienciaX Tecnologia IngenierialX Matematicas[]

Nivel Educativo: 12-14 afosX 14-16 afios]

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

El robot mBot tiene que estar programado para detectar fuego. Posteriormente, el robot realizara algunos
calculos e informara sobre la ubicacién del incendio.




LISTADO DE MATERIALES NECESARIOS

> mBot => Ref. 90054

7
**

+* Matriz LED 8 x 16:

®,

% Sensor de Llama:




++» Sensor Sigue lineas:

¢+ Display de 7 Segmentos - Rojo:

0,

%+ Cinta adhesiva negra.

0,

+* Velas (varias).

0,

+* Resto del “Attrezzo” (no esencial).

ELEMENT

Mbot Robot 246G
Motor 1
Motor 2
Me 7-segment serial display
M Led Matrix Exl6
Me Line Follower
hie Flame sensor
RI25 cables
Structures and beams
Laptops
Attrezzo (not essential)




DESCRIPCION DE LA ACTIVIDAD

La actividad consiste en programar un mBot asistido por un ordenador portatil, cuya funcién sera detectar
incendios. Posteriormente, el robot huird de él hacia una zona segura, realizard algunos calculos e informara
sobre la ubicacion del incendio.

Para lograr este objetivo, los estudiantes deberdn aprender el funcionamiento correcto de dos sensores, el
sensor de llama y el sensor sigue lineas. Los estudiantes también disefiardn una parte del cédigo relacionado
con los efectos de sonido y texto para la actividad.

Después de todas estas tareas técnicas, comenzamos con la PROGRAMACION.

1. DEFINICION DEL PROGRAMA PRINCIPAL: el mBot sigue una linea negra recta hasta que encuentra fuego

when clicked

set led on board W red &9 green@ bluel}
set 7-segments:|isplam numbed®
forever
'setﬁm to flamesensorl{i%?
‘setto line followerCIfed

if Line-follower =i} and flamesenso{i%d >EL _then

at speed€lid
=
at speed(®

if Line-follower =} and flamesenso{li%d >EL then

set moto{lFd speed Clip

set moto{JY specd @)
-
at speed(iy

if Line-follower = and flamesensor{ed >m then

set motor@ speedm

set motorJ}Y speed &P
'_ —_—
at speed(

L -

i flamesenso{I<? <L then
at speed(l

FLAME EFFECT

T =14 RUN AWAY ~
PR this scripr |
-,




2. DETECCION DE FUEGO: tan pronto como se detecta un incendio, se inicia el “FLAME EFFECT” (EFECTO

DE LLAMA) y se envia el mensaje "RUN AWAY".

define FLAME EFFECT

playtone on note{Zy beatGI s
. set led on board (AP red GY green@ bluelW
' set led on board (LN red EE5) green blue
‘ playtone on note ¥ beat G 9

if

at Speed@
else
at speed@y

N

Rt |
| Line-follower = then

‘ -set moto{TFd speed@
| iset moto{JlyY speed &)
| o

at speed(d

r—
3 Line-follower = then

set motorm speedm
| set motorm speed@
else
at speed(iy)




3. Mensaje “CRONOQ”: al enviar este mensaje el CRONOMETRO se inicia.

when I receivem

reset timer

repeatuntil Line-follower=

set 7-segments:ﬁsp|aym number round timer

e

ILELIE10d DISTANCE ¥

4. Mensaje “DISTANCE”: Una vez que se envia este mensaje, comienzan los cdlculos de distancia. Cuando
el robot llega al final de la linea negra, se mostrara la distancia del incendio ("MOSTRAR DISTANCIA").

WWLELIE TN DISTANCE
at speed(P

SHOW DISTANCE

define SHOWDISTANCE

set [ to EXT:

setffdto w * r

set piluEM to  timer

setmto round v * Time

setf¥Mto round e /€FL:

repeat until text =N
show face CXT3Y x: | text y:@characters
»
changefT%4d by &
set [=93 to FX
—_—
repeat until text =FE

show facem x: | text y:@characters: e2

» ;
changefT913d by €&

set [N to EX
repeat until  text =[N
show face I3y x: | text y:@charactersm

[ 2
change[T%3d by &)
N




Una vez que se termina la programacién, comenzamos a construir LA ESTRUCTURA, donde se fijaran todos
los elementos mecdnicos y electronicos.







DIAGRAMA DE FLUJO
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I
CHRONOMETER
ACTIVATED

LINE FOLLOWER = 3

EVALUACION DEL ESTUDIANTE

Para la evaluacion de los estudiantes en esta actividad, use la rdbrica de evaluacién disefiada para este
proyecto.
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MAS INFORMACION

DIFICULTADES:

SENSOR DE LLAMA: el sensor de llama es altamente sensible a la radiacién solar. Si queremos que
funcione correctamente, debe usarse en interiores.

SENSOR ULTRASONICO: se suponia que debia usarse para evitar obstaculos, pero no funciona
correctamente cuando los obstaculos estan justo frente al mBot. Si el obstaculo se coloca en dngulo
con el mBot, el ultrasonido tampoco funciona con precisién y el robot no puede evitarlo.

COMPORTAMIENTO INUSUAL DE MBOT: a veces el mBot tiene un comportamiento inusual. Para
evitar esto, se recomienda borrar la memoria caché (que se encuentra en la seccidon "Extensiones").

VELOCIDAD DE LOS MOTORES: la velocidad de los motores depende del estado de la bateria, asi como
de la velocidad angular. Este comportamiento afecta al programa al calcular la distancia a la que se
encuentra la llama. Por eso, debemos tomar el resultado de los célculos, como un valor aproximado.
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