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EL AREA DE LAS FIGURAS

RESUMEN

La actividad consiste en calcular el drea de unas figuras (rectangulo, paralelogramo, rombo) utilizando el
robot, equipado con el sensor Sigue Lineas. Los alumnos dispondran de unas tablas con la velocidad del robot
en [cm/s], segun la potencia de los motores.

DIDACTIC OBJECTIVES

Identificar diferentes figuras geométricas y conocer el drea y perimetro de cada una de ellas.
Materia STEM: Cienciall Tecnologia Ingenierial] MatematicasX

Nivel educativo: 12-14 afiosX 14-16 afiosX

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA
Version 1:

El mBot cuenta el area de la figura (delimitada por una cinta negra). Los alumnos utilizardn datos de la
actividad de la guia “7 — Célculo de velocidades”. La idea principal radica en utilizar la férmula:

espacio = velocidad .tiempo = s.t

Version 2:

Ahora los alumnos utilizaran un sensor de Ultrasonidos para para medir la distancia. El mBot ayudard a los
estudiantes a calcular las distancias, asi como las areas y los perimetros, ya que les pedira que lo coloquen
en la posicidn ideal para poder realizar la operacién de manera independiente.




LISTA DE MATERIALES

> Robot mBot

> Me Matriz LED 8 x 16:

» Me Sensor Sigue Lineas:

> Me Sensor de Ultrasonidos:




» Figuras o 3D o dibujadas sobre una cartulina, con cinta negra.

> Cartulinas blancas.

PORT 3 PORT 4
ELEMENT E.MOT1
v|e w Wl we

W=

Mbot Robot 274G
Motor 1
Motor 2
Me Led Matrix 8x16
Me Line Fallower
R125 cables

Structures and beams

Laptops

Attrezzo (not essential)




DESCRIPCION DE LA ACTIVIDAD

Version 1:

Se les reparten a los estudiantes unas hojas con una figura geométrica rectangular.

Los alumnos disponen de datos de velocidades obtenidos para distintas potencias de los motores. (Estos
datos los han obtenido en la actividad 7 de la guia, “7-Cdlculo de velocidades”.

Potencia motores Velocidad media [cm/s]
50 51
100 12,9
150 20,1
200 24,9
255 28,7

El robot nos da el tiempo que tarda en recorrer un lado y luego el otro lado. A continuacién el programa nos
pide estos datos para poder calcular el area de la figura.




Para cada figura con la que trabajemos, somos nosotros los que fijamos la velocidad y la introducimos en el
programa. (El programa nos la pide).

A continuacién introducimos en el programa, los tiempos que tarda el robot en recorrer cada lado del
rectdngulo. El programa utiliza estos tiempos para calcular la longitud de los lados del rectangulo.

Por ultimo, el programa, tendiendo todos los datos que necesita, aplicala férmula y calcula el area de la

figura.

La altura o las diagonales se utilizan para rombos y paralelogramos. Los estudiantes pueden colocar / pegar
las piezas faltantes de la figura.

El siguiente programa nos muestra ambas partes del programa:

La parte en que se calculan los tiempos que el robot tarda en recorrer los lados. El tiempo se muestra
en la matriz de leds. (Este programa lo podemos subir a la placa del robot. En este caso, para el sensor
Sigue Lineas, el color blanco significa que el robot se para).

La parte en la que se calcula el area de la figura, que se ejecuta, al apretar la tecla “p” del teclado del
ordenador.




mBotProgram when [dkey pressed
at Epee-dﬁ' =V The area of rectangle

wait until. on board I:ruttun ask and wait

wait until. on board button M set AR to answer

resat timer z1-4 Give the time of passage on first Side
st to line followerlEed set mto answer

repeatuntil se= =[] :1-i4 Give the time of passage on second side JE) G RVENS

if see =l  then Setmtn answer

sat mutnr@s.pe—edm Setmto a *lw
=t t: =3
set motorlEY speed€ER) st gt b * v

say 'ad *  bd

.. sat motodl By speed @)

h sat motollEd speed @iy
alse

.- sat motod{l iy specdifiy

:S-Et motodliEd speedifiy

setfni-M to timer

]

show facellilig® number! time

Para otras figuras, solo se modifica la segunda parte del programa. Modificariamos lo que nos pregunta el
programa y las distintas férmulas.

Version 2:

Comenzamos anadiendo a la actividad, el sensor de Ultrasonidos:




Desarrollamos el cédigo para el CUADRADO, que es el mas facil:

show facellEined =@ ',r:@' characters Ji

set led on board @ red (W greenﬂ' blu= €TI0
= ar=a_=do=" [ 0

S area TOTAP I3 ol

Question_Edg

define Question_Edge

sat led on board @l r=d (9 greenm blu=@ETp
e <Pos_text B3 10

forever

show face Gl =: | xPos_test v: i characters PRI T T TR &
—
chang=ELTEREN by &

wait UEhE sacs

if =Pos_text < &L  than

Save Answer EDGE

define Save Answer EDGE

set led on board @@ red X greenm blu=ifie

if ultrasonicsensorlfaiigd distance = EEY . then
show facelied number i

else
show facelEined number s *  ultrasonicsensorlEiiegd distance
if_ on board button TS Shen
.5*:—'-t to BBEE * ultrascnicsensorlieed distance

Calculate_Ares




define Calculate_Area

sat led on I:r-:rard red@ green I:rlu-zl

B <Pos_texr ko 10

farever

| show face e =:[ xPos_text v: characters R of square i3
chang=PEERTd by &

l-t 0,000 3=t=t=

if xPos_text < then

¥

Answer
| -

defina Answer
sat led an I:r-:rardm' red m greenﬁ' I:r|u-=_l
54.'='-t to area_edge * area_edge
f;u'Eua'
. show face Ele# number! area_TOTAL
i

Para poder hacer este programa, hemos creado 3 variables y 4 bloques:

Variables:

% Area total (area_TOTAL) => se utiliza para mostrar el valor de toda el area.

+»+ Borde del 4rea (area_edge) => se usa para guardar el valor de un borde de la figura.

*

+»» xPos_text => se utiliz para que podamos mover el texto que aparece en la Matriz Led.

Make a Variable

set o [
change PRTENENR by ©
=8 area_TOTAL

show variable
v
¢ hide variable

Blogues:

«» “Preguntar borde de la figura”, (Question_Edge) => mediante este bloque, el mBot nos pide que

*
calculemos la distancia de un borde.
«» “Guardar respuesta borde”, (Save answer EDGE) => este bloque se utiliza para guardar el valor que

*
el mBot calcula de la variable “borde del area”.




“Calcular area”, (Calculate_Area) => mediante este bloque el mBot nos anuncia que va a calculary el

area.
“Respuesta”, (Answer) => con este bloque el mBot calcua el drea y muestra el resutado en la matriz

de leds.

Make a Block
Question_Edge
Save Answer EDGE

Calculate_Area

Veamos cada uno de los bloques:

Al darle a la bandera, se inicia el programa, se
ponen las variables a 0 y pasamos al bloque
“Preguntar borde de la figura”.

show facelEned @ ',r:m EhErEEtEFE-:.

zet lad on board @@ red (39 greenﬁ blu= @
= ar=a_cdg=" (1) 0

set PO to [

Question_Edg

Inicializamos el "xPos_text" a

10 porque la primera letra de
sat led on b-:rardm' re-:lm greenﬂ' I:rlu-=_l la pregunta aparece a la

==t FETENET to BT derecha. Cada 0.0005 las

define Question_Edge

letras se moveran a través de
la matriz de Leds. Cuando se
haya visualizado toda |Ila
pregunta, pasaremos  al
siguiente bloque.

show face GHIES »: (xPos_text v: @ characters [EFINEINESICEMPEEGEEen o
|2 —
chang < EEIFNEN] by @

wait R secs

if xPos_text < then

| Save Answer EDNGE




Para evitar posibles confusiones, el

mBot cuando no detecta nada se
==t led on board €W r=d €55 gre=n@W blu=EP muestra en el conjunto de LED 400
7

define Save Answer EDGE

por lo tanto, para evitarlo, indicamos

gue si la distancia es mayor que 390,

<hov. f2c= @) number @ muestra 0.
El_se
oW = =1gH % oni = L - di = i i
show face@RES number IR = ultrasonicsensorf ek distance Cuando la distancia es menor que 390,

if lJItraE-:ni:EenE-:rm distance 3- then

i onboard button RN then podemos guardar en la variable
sctyeepe . EPF = jtrasonicsensor{E) distance "borde del area" la distancia que se
iC:aIcuIate_Are calcula en ese momento. Para ello,
> hay que presionar el botén en la placa

del robot.

Nota: se puede ver en el programa que la distancia que calcula el sensor de Ultrasonidos se multiplica por
1.25. Esto se debe a que el sensor de ultrasonidos tiene una desviacidn. Al aplicar este factor de correccién,
obtenemos el cdlculo correcto. En la seccidon “Mas informacién”, explicamos esto mas detalladamente.

El mBot muestra en la matriz de leds
define Calculate_Area “eEl area del cuadrado es...”.

sat led on board @@ red (9 green blu=§T
BBt <Pos_text [5) 14

forevar
show facefEed =:[ xPos_text v: D characters EITELE SQUATE i3

(3 "
GAEGED xPos_text LW - 1

nﬁit 0, 00031

if xPos_text < then

Answer
| —

Dado que el area del cuadrado es lado?, el programa
define Ansver realiza este célculo y el mBot muestra el resultado

set led on board @@ red G are=n@ biu=-EERD obtenido.
sot FICriRierdd to area_edge * area_esdge

 —
show FEEE number: area_TOTAL
N




Para calcular el perimetro, utilizaremos el mismo programa, salvo que en el bloque "Respuesta”, el borde se
multiplicara por 4.

when clickad

chow facolEeEd @@ ',r:m Eharal:ters.:.

sat led on board @l red (9 greenﬂ =L 150
ERY perimeter_cdg=" [ 0

SR berimeter TOTALLS] O

Queastion_Edg

define Question_Edge

set led on board@W red (@9 greenﬂ' blu=§TT0
EEY xPos_texr (5 10

forewver
show face EPMED x: [ xPos_text y: @ characters [IENIIEINEIITTEM PR Egrr o
|—
chang= PRI by &)

wait R} secs
if xPos_text < then

| Sawve Answer EDGE

define Save Answer EDGE

sat laed on l:r-:ardm redm greenm l:rluem

if ultrasonicsensorlfErE distance =[EEl - then

show facelEIEd number i
alse
show faceliieed number R * ultrasonicsensorlaeed distance
if on board button[TEErrr Jthen
sot [rTa————— tc §F * ultrasonicsensorlingd distance

~Calculate_perimete

define Calculate_Perimetar

set led on board @@ red 6@ gre=nElS) biu=-EEY
B xPos_text [ 14

show facclfiiend = :@ characters HI perimeter of square if:

3 ”
chang = ELIENTE by &

define Answer

sat led on I:n:rElr-:lﬂEI re-ﬂm greenﬂ' I:r|u-=_l
set I Rraarad to | perimeter_edge * @

foraver

show Fal:e number! perimeter TOTAL)
DF




Si lo que queremos es calcular el drea de un TRIANGULO, el mBot primero nos preguntard por el valor de la
base y de la altura de dicho tridngulo. Luego calculara el area.

define Question_Area_Base

set led on bn:rardm' red@ gr-ahatn@I I:rlu»al

£ xpos_tescr Y 1
when clicked

show facolEiees oy 0 chara :ter5:.

sat led on board W red G greenﬂ blu=§T
== area_bsse” [ 0

BB 2rea_height” R 0

EEl area_TOTAC S 0

Question_Area_Bas

defina Save Answer BASE

sat led on board @19 red €I are=n @ blu=0@

if ultrasonicsensorfines distance = [EEY  then

show faceltied numberif®
else
show facelEIeEd number 3 * ultrasonicsensoililee® distance
if on board button [P then
sot Il to §F=F = ultrasonicsensorlEieed distance

3

Question_Area_Heigh

define Question_Area_Height

sat led on board@W red green blu=(l

EE Pos_text () 10

forever

show facelEies xPos_text v: @ characters PERIOR RN IR LD A
change PRI b, &

viait P secs

if xPos_text < then

13

| Save Answer HEIGHT




define Save Answer HEIGHT

set led on bn:nar-:lm red Qreenm I:!Iueﬂ

if ultrasonicsensorlEieE? distance 3-m then
| v facclEHE? numberi®
alse
show fac=lPEd number BBEE * ultrasonicsensorlCITREd distance
if on board huttn:nn then
.set I to € = LitrosonicsensorlEEES distance

*
| Calculate_Area

define Calculate_Area

et led on boardEW red @@ green blu=§Ep

se.t =Pos_ texf tc-m

show faceltied xPos_text v characters IR LT
b
chano= " by &

w.ail: 0,000 ===

< EE  then

defina Answer

sat led on boardEW red (9 greenm blu=§T)

E=Nd area TOTAFE B rea_base * area_height il -]

Y para calcular el perimetro del tridngulo, el mBot preguntara cuantos cm mide cada borde y luego calculara
el perimetro total:

when clicked

show faco RS @ v: @ character=:l

set led on board EW red G greenﬂ' L 157
EEY perimiter_cdge " B0 0|

set perimiter edged tﬂm

B ocrimiter cdoe R O

se;‘: perimeter TOTAL tc-m

Question_Perimeter_Edge




define Question_Perimeter_Edgel

set lad on board @ red (W green@ blu=EE)

=i wPos tesfl tc-m

forever
show facelGiies _tex 0 Pl == How many cm measures the first edge?

changePEIERE by &
e —

[

define Save Answer EDMGEL

sat led on board @@ red EF59 gr-enm blu=ifi@

define Question_Perimeter_EdgeZ2

set led on board W red G green blu=lil
B xPos text tc-m
forever
| show faceGiaed x:| xPos_text v: i characters NIRRT E I ] £
ir|:|'|;E||'|g~z h?m
e

wait I secs

if xPos_text < LR - then

Sawve Answer EDGEZ




define Save Answer EDGEZ

set led on l:n::ar-:l red greenﬂ h'IJEm

define Question_Perimater_EdgaZ3

set led on board W red @@ green blu={i#

=iy xPos texd tl:lm

_————

define Save Answer EDNGE 3

set led on board W red Ee# greenliy blu=0l@

show faceliied number e * ultrasonicsensollaied distance

if on board button M . then
Eetm to i * ultrasonicsensorfElegd distance

Calculate_Perimet




define Calculate_Perimeter

sat led on boardElW red @@ green blu=EEh)
B xPos_text [ 14

show facelfileed | xPos_text v: i characters TN perimeter of triangle i§:

[* ’
chang=PirERr by &
HIIEII-IZ 0,000F==1==

if xPos_text < then

Answer
| —

define Answer

sat lad on I:mardm‘ red m green'ﬂ I:rlue

set FENLESMEeaPad to  perimiter_edgel + perimiter_edge2 + perimiter_edge3

DIAGRAMA DE FLUJO

Version 1:

Programa para el calculo del drea de un rectangulo:

>

('; START

/

/ g Read a (passing time of the first side)
~ Read b (passing time of the second side)
Read v (speed of robot (check the tabel)) P

v

area=ad*bd

£ ) By

> /
/ Write area /




Programa para medir el tiempo:

The onboard ._NO
~button is pressed -

YES ¢<

p

" Theonboard . NO
. _button is released -

e

YES ¢

Reset Timer

YES NO

“Line sensor=3 T

il YES . NO

¢— Line sensor=1 T

Set motor1 speed 0
Set motor 2 speed 255

N

(FINISH )

YES N\ NO

17: _‘Line sensor=2 j

Set motor1 speed 255

YES X\ NO
Set motor 2 speed 0 l— Flne sensor=0 *l

Set motor1 speed 150 Set motor1 speed 0
Set motor 2 speed 150 Set motor 2 speed 0

time=Timer

Display time




Version 2:

AREA AMD PERIMETER OF FIGURES

i

Connect Ultrasonic Sensor and Led
Matrix tc mBot

l

Program the code of figure

l

Correction factor applied to the
measure of mbot

i

Triangle

|
l

Calculate the Area or Perimeter of different figures

EVALUACION DE LOS ESTUDIANTES

Version 1:

Podemos evaluarles, haciendo que utilicen la férmula para calcular el camino, cuando conocen la horay la

velocidad. También podemos pedirles que escriban el programa para calcular el drea de otras figuras como
trapecio o deltoides.

Version 2:

Para evaluar la competencia del estudiante, primero, el profesor debe ensefar diferentes figuras
geométricas, y cdmo se calcula el drea y el perimetro de cada una. Luego deben hacer esas figuras en 3D o
imprimirlas en un papel, y ya, con la ayuda del mBot, poner en practica la teoria dada por el profesor.

Después de todo este proceso, seria también aconsejable, realizar un examen practico, sin la ayuda del mBot,
para verificar que el estudiante haya entendido la geometria.




BIBLIOGRAFIA

http://www.makeblock.com/

https://makeblock.es/

ESCALABILIDAD

La escalabilidad de esta actividad, consistiria en programar diferentes figuras geométricas cada vez mas
complejas.

INFORMACION ADICIONAL

Con la ayuda de un medidor, nos dimos cuenta de que el sensor de ultrasonido media menos que la medida
real. Decidimos entonces hacer una tabla con la medida real y con la medida calculada por el mBot; de esta
manera podriamos utilizar ambos pares de datos para calcular un factor de correccién con el fin de hacer la
medida del mBot lo mas precisa posible.

MBOT measure .
Real Measure {cm) . Difference
{ultrasonic sensor)
10 8,5 15
20 151 4.9
30 23,4 6,6
40 30,8 9,2
50 39,6 10,4
60 46,9 131
70 53,4 16,6
80 62,6 17.4
[0 70,3 19,7

Ultrasonic sensor Mbot deviation measuring

Difference

Real Measure
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