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EL BASURERO MAS LIMPIO

RESUMEN
La idea es promover la limpieza en las aulas, a través de un juego.
Seria una competicidn entre 2 mBots. El concurso consiste en recoger la basura del suelo del aula.
El mBot que mas basura recauda, gana.

El hecho de ganar nos invita a reflexionar sobre la gran cantidad de elementos que los estudiantes arrojan
al suelo y no a los contenedores apropiados. También invita a modificar esos habitos incorrectos.

OBJECTIVOS DIDACTICOS

INGENIERIA y CIENCIA:

++» Conceptos de mecdnica: grados de libertad, eleccién de los movimientos a realizar, eleccion de los
componentes mecdnicos necesarios para realizar esos movimientos, velocidad de rotacidn,
reduccion de la velocidad, motores para llevar a cabo esta reduccién, etc.
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++ Disefio de estructuras:
o Estabilidad: conceptos de inercia y centro de gravedad.

o Eleccién de la estructura mas adecuada para el montaje de los componentes y sensores
elegidos.

o Assembly of the structure.
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% Montaje de la estructura.

TECNOLOGIA:

+* Introduccidn al pensamiento computacional.

% Asimilacién, creacién y programacion de algoritmos, para descomponer problemas complejos en
secuencias ordenadas de instrucciones simples, que lo resuelven.

Materia STEM: CiencialX Tecnologia Ingenierial] MatematicasX

Nivel educativo: 12-14 afiosX 14-16 afos[]




PROBLEMA PLANTEADO

El robot mBot tiene que ser programado para que pueda recoger pequefias bolsas del suelo. El robot también
tendrd que llevar las bolsas a su contenedor. El cédigo también debe tener una parte contraria, donde se
juega la cantidad de bolsas recolectadas. Todo esto debe hacerse con un tiempo determinado, mediante un
cronémetro.

LISTADO DE MATERIALES

> (x2) mBot => Ref. 90054
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+» Diferentes vigas y estructuras:
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+* Me Display 7 segmentos (4 digitos. Rojo):




Mini Pan-Tilt Kit.

Mini gripper.

Me adapter RJ25.
(The Mini Pan-Tilt Kit y la Mini gripper, se conectaran a este adaptador).

2 Cables RJ25.
10 pequefias bolsas de basura.
2 Contenedores para las bolsas de basura.

Resto de Attrezzo (no esencial).
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ELEMENT AMOUNT

Mbot Robot 2'4G i 2
Motor 1
Motar 2
Mini Pan-Tilt kit
We just use one of its 2 servos.
‘We have to connect the servo to a R125 adapter
Me RJ 25 adapter

Mini Gripper
‘We have to connect the servo to a RJ25 adapter
Me 7-Segment serial display
RJ25 cables
Structures Several

Laptops 2
Attrezzo (not essential)




DESCRIPCION DE LA ACTIVIDAD

Esta actividad consiste en recoger el mayor numero posible de bolsas de basura, en un tiempo determinado.

Para lograr este objetivo, los estudiantes deberan disefiar todo lo relacionado con la programacién del
movimiento (ambos, el mBot y el agarre y los movimientos de giro y inclinacién). Ademas, tendran que
programar diferentes efectos de sonido y baile para la actividad.

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

1. INTRODUCCION:

when clicked
reset timer
set NI o @

set BNl to round timer

INITIAL CONDITIONS: ARM

repeat untl  round tmer > [EN

set 7-segments display (I8l number (round timer

TIME FINISHED

set 7-segments display number Score

define IMITIAL COMDITIONS: GRIPPER & PAM-TILT

angle €EEW
Portd ™ angle CEEW

Justo al principio, restableceremos el temporizador, restableceremos la puntuacion y colocaremos el
"BRAZO" en el lugar correcto.

El tiempo restante se mostrard en la pantalla hasta que finalice el tiempo.

repeat until . round timer > &Y

set 7-segments display (el number | round timer




2. RECOGER UNA BOLSA. (Clave "espacio"):

when e key pressed define PICKING UP A BAG

if key ELElER pressed? | then
[Space 7 set servo i1l angle

"PICKING UP A BAG

set servo (iR EEEM angle €EM

wait () secs

set servo i1 angle

set servo Slot2 ¥ ENG|=
[run forward ~ g RO

3. DEJAR UNA BOLSA. PUNTUACION. (Tecla “0”):

when mkey pressed
i key M pressed? _then

LEAVING A BAG set servo angle

walt (IR secs

set servo Slotl ™ ENGIS

wait (i) secs

set servo Slot2 ¥ ENbls

wait (i) secs

set servo Slot1 ™ EnWb|E
change EEXIRAby ©

define LEAVING A BAG

4. MOVIMIENTO A LA DERECHA. (Tecla de flecha derecha):

when key pressed when key released
set motor (IR speed at speed (}
set motor speed




5. MOVIMIENTO A LA IZQUIERDA. (Tecla de flecha izquierda):

when key pressed when key released
set motor speed at speed (i}
set motor speed

6. MOVIMIENTO HACIA DELANTE. (Tecla de flecha arriba):

hen - =gl up arrow = 5

when [RERCLA ey pressed Whe kE“!’ released
run forward * E|E =

run forward * EElaE=Tel=T: | run forward ~| peed

7. MOVIMIENTO HACIA ATRAS. (Tecla de flecha abajo):

when key pressed when key released
SRR - specd EYNCIERS o ve<d @

8. FINAL DEL TIEMPO:

define TIMEFINISHED

zet motordflEW 5|:ree-:|ﬁ'
zat motodlEd 5pee-:|ﬁ

r?peatﬁ
zet led on board @@ red @558 areenlil blu=iy

play tone on note (e beat (LY

=2t led on board @l red G greenﬁ blu=ild




9. GANADOR: MUSICA. (Tecla “5”). (Solo para el ganador):

when key pressed
I::eym pressed?. then
WINMER. :MUSICROUTIN

if

define WINMNER.: MUSICROUTINE

| sat led on I:H:rardm red m greenm bluem
| note ¥y beat{THL)
nutem' I:reat
nnte I:reat
note (& beat GRS
notelmny beatiaiin s
notefffy beat Tl
note (&P beat (Mo
nute beatM
note ¥y beat{®HY
sat led on boardifly@ red i@ gre=nlil blu=liy
Fual't G secs

sat lad on board @lW red greenﬂ blu=@E@
13

| play tone on

play tone on
: play tone on
| play tone on
| play tone on

play tone on
: play tone on
| play tone on

play tone on
13

play tone on
13
play tone on

L
play tone on

| play tone on
| play tone on
| play tone on
: play tone on

play tone on
L]

play tone on
13

set led on boardflly red i@ gre=nliy blu=iliy

[;ﬂitﬂﬁem
= g

notel=Z=9 beat {FEY
notelZ=g beat EH
notelfZa9 beat {TH
notelzay beat Gl
notel®=y beatitiEhay
note ey beatEE
notel@y beatiEIERT
noteley beatisiin g
note iy beatifEy




10. GANADOR: BAILE DE VICTORIA. (TECLA “2”). (Solo para el ganador):

when key pressad
if I::E“j.r pressed?  then

| WINMER :DANCINGRCUTINE

definae WINNER : DANCING ROUTINE

repeat®
:E-E-t led on board{MIEe red i greeniliy bluclt
set led on board{RiEn® red (W green bluclile
| set motorltEY Epe-ed
| set motorliEd 5|:|HE-E-E|
F:ait OF sacs
set led on board{Mlne red iy gre=niET blucliy
bset led on board{™BEN? red (i green'm' blu=@EED
| set motorliEy 5|:ree1:|
| set motodlEd specd@@LL)
F-éait G secs
set led on I:ruard redﬁ green I:rluﬁl
bﬁet led on board{™RER? red gre-enm bluc@lip
| sat motodlEY specd@leg
‘*_-'.et motorlFd speedih)
Fuait GE secs
set led on board (=P red EE5) green @iy blucEliy
| set led on board{EER e red @i greeniERlE bluclElE)
| sat motodlEy specd @Bl
| set motorllEd specdifliiy
F:ait O secs
set motorlEy speediiy
:E-Et motorllEd speedliy

sat led on board@ll) red @@ greeniliy blu=i@
=5




Una vez que se termina la programacion, comenzamos a construir LA ESTRUCTURA, donde se estableceran
todos los elementos mecdnicos. También los elementos electrénicos.










DIAGRAM DE FLUJO

THE CLEANEST DUSTMAN
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PICK UP the bag




EVALUACION DE LOS ESTUDIANTES

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

DIFICULTADES:
GRIPPER & PAN-TILT: cuando los servomotores buscan un cierto dngulo, a veces no se detienen en

absoluto. Esto puede dificultar el funcionamiento de algunos sensores, como el sensor ultrasénico.

GRIPPER & PAN-TILT: es muy importante seguir correctamente las instrucciones para construirlas en
la direccién y direccién correctas.

GRIPPER & PAN-TILT: no fuerce los servomotores con sus manos.
SENSOR de ULTRASONIDOS: puede usarse para evitar obstaculos, cuando estan justo frente al mBot.

Si el obstaculo estd en un cierto angulo con respecto al MBot, el ultrasonido no funciona y el robot
no puede evitarlo..
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