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1. Adivinar un numero

Consiste en adivinar un niumero comprendido en

un rango, por ejemplo de 0 a 100. Se trata de
trabajar en el ambito de la interaccidn con el
ordenador.

el numero es MAYOR

(= ®

Se recomienda mirar en el
manual de practicas !!!

ROBOTIX

Hands-on Learning

Script asociado a Peter

Crear una variable

numeros

preguntas EoUTITTITIEDY ¥ espera
o

reproduce sonido  Crash Beatbox v

o CITERIINY arortc @ wources

reproduce sonido  Crash Bestbox »

o CTTETED o € sonces
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2. La profesora cuenta de 0 a 9

Realizar una aplicacion con la libreria de IA
“Texto a voz” con el fin de que la profesora
cuente a los nifos de 0 a 9.

o 0

ROBOTIX

Hands-on Learning

Crear una variable

Text to Speech
Desamrolladores: Ml... ;l E EI

Make your prajects talk. (not
available in China yet)

Libreria a usar

® cstableceridiomaa Espafiol »
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Script del objeto Vigilante -

Vigilante

3 Control de entrada al colegio

Queremos realizar un sistema de control de accesos a un colegio. ,m prErm—
En la puerta del colegio habra un guardia de seguridad que nos
preguntard nuestro nombre y si se nos identifica se nos dejara
pasar y si no nos dejara pasar, este personaje se le identifica con el
Objeto “Guardia”. Simularemos la llegada de un alumno con un
Objeto al que llamaremos “Chico”.

a

En este script

® usarvozde gigante v se integra el
dialogo entre

: » . . n
‘. ®  decir & traducir a espahol el
Vigilante y el

alumno
’ &b recognize speechin Espafol v for 2w secs |

pr—

di & resultado del reconocimiento de voz i
Definimos dos Objetos "

si & resultado del reconocimiento de voz = BERANERIE entonces

Fondo

*  Vigilante
° Alumno di une & resultado del reconocimiento de voz y (EEGEEERIEEITEG ERETET
Y un fondo ,
ANENNE ® dedr une & resultado del reconocimiento de voz y (LGRS iR r TS
{ . e
m P o [e
; e Envio MensaJeS di une &b resultado del reconocimiento de voz y (NSRS RETET,

Identificacion
® dedr une & resultado del reconocimiento de voz y

Usaremos estas dos i j
extensiones -

Text to Speech

Maquina Educable

ROBOTIX

Hands-on Learning
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3 Control de entrada al colegio

Script del
objeto
Alumno

'

Alumno

BN NN 9

Digame su nombre José Manuel Adelante

puede pasar

entonces

AN A\ N
Pedro No puede pasar Scripts asociados a las

dos posibles opciones
En la identificacion del
alumno. Mensajes: =
* no se puede

* adelante

Se recomienda mirar en el
manual de practicas !!!

ROBOTIX

Hands-on Learning
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4 Tirando el dado Fondos

Se trata de crear un objeto cuyo Script genere un numero

aleatorio entre 1y 6 (las caras de un dado) y que en funcién del
numero que salga se visualice un disfraz correspondiente al
numero sacado. Para ello contaremos con los seis disfraces de las
caras del dado y un disfraz mas que muestre un dado.

b e - Objetos ' 55 =y
‘;i .;I ‘;l - J Script del dado 1 | :
Dado1 Dado?2 Dado3
Disfraces de cada objeto cambia al fondo Spotlight-stage2 »
l cambia al disfraz dado *
1 i i 2  J— 4 - : c e apunta en direccion @
X oa o P . W @
dado6 dado5 dado4 dado3 dado2 dado1 dado I
207x209  207x209  207x206  206x206  206x207 207 x 207 273 x 308

gira C* @ grados

ROBOTIX

Hands-on Learning
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4 Tirando el dado

si numero =

‘,/’7 e,

!Md&'mﬂm: cambia al disfraz  dadol v

cambia al fondo Spotlight-stage? »

cambia al disfraz  dado » si numero =

SEARES U5 SO @ cambia al disfraz  dado2 » ‘ . cambia al fondo 1 v
Para arrancar el ropie @) : D |
programa se debe gira © @ grados si . numero = i ke i

ulsar sobre el k 2 ; _

Erimer dado spunta en direccién (@) cambia al disfraz dado3 v cambiaalfondo 2 v

fijla numerov a n(mwoalu.umlmoye

espera () segundos

cambiaalfondo 3w

si

Fondo con los tres | cambia al fondo  Spotlight-stage2 v
objetos (dados) ‘ -

' ‘ cambia al disfraz dado »
cambia al disfraz dado6 v !

Se recomienda mirar en el
manual de practicas !!!

ROBOTIX

Hands-on Learning
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5 Ponte |la mascarilla

Vamos realizar una aplicacion de |IA en la que el sistema de
reconocimiento de imagenes sera entrenado para detectar si una
persona lleva una mascarilla puesta o no.

Maquina Educable Text to Speech

Se recomienda mirar en el
manual de practicas !!!

ROBOTIX

Hands-on Learning

Un ejemplo de IA
Cien;ﬁco

durante @) segundos
di durante o segundos
si ZEl resultado del reconocimiento es  Sin mascarailla »+ 7 _entonces
di durante o- sequndos
® cear

5 JEl resultado del reconocimiento es nulo + 7 entonces

I Por favor pongase la mascarilla JlTElE o segundos
L BN Por favor pongase la mascarilla

si ¢El resultado del reconocimiento es  Con mascarilla » 7 entonces

R J—
e
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5 Ponte |la mascarilla

Prueba del programa Reconocimiento La persona lleva la mascarilla puesta
r_:;i:::c::iento o Xw
a é P Webcam (05¢8:0233)

mascarilla Por favor mire a la camara

Con mascarilla80.00%)

1 : EE—=
3

ROBOTIX

Hands-on Learning
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Practicas con mbot?2

ROBOTIX

Hands-on Learning

{5 aiios
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1. Control desde el PC

Control desde el PC estando unidos mBot
2 y el PC via Bluetooth y “En vivo”

Modos de trabajo con mBot 2

ROBOTIX

Hands-on Learning
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1. Control desde el PC 2

Control desde el PC estando unidos mBot

2 y el PC via Bluetooth y “En vivo” : J '
cuando clic sobre este objeto
Adelante

cuando clic sobre este objeto 9

, lzquierda Disposicion de los objeto en
envia forward v ‘ ‘ pantalla sobre el fondo
di frmre( 1 )emmie| |9 durante @) segundos establecido

cuando clic sobre este objeto cuando clic sobre este objeto -9

Derecha

R ook envia right v Pulsando sobre los

di durante o segundos di durante o segundos iconos de la panta”a
guiaremos a mBot

cuando clic sobre este objeto
al recibir speak *
envia stop v
reproduce sonido Car Horn »

<Ml ;Sonod el pito de mBot! ReTEINE o segundos

G STOP MG o segundos

envia speak v

ROBOTIX

Hands-on Learning
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1. Control desde el PC

Script de Cyberpi

l Avanza 1s.

e moves backward +  at @ RPM for o SECs

al recibir back =

al recibir forward Retrocedels.

G288 moves forward » at @ RPM for “ SECs

l Gira lzquierda

ame tUmMs left » @ ? until done

al recibir left =

ROBOTIX

Hands-on Learning

al recibir stop * | EEIGECNES

&6 stop encoder motor todos »

al recibir right » Gira Derecha
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2. GIra y detecta objeto

Queremos que el robot gire sin desplazarse y le
cologuemos a una distancia de 10cm unos objetos, de tal
manera que queremos que se detenga durante 1
segundo cuando los detecte y luego siga funcionando.

pulsada l Establece el movimiento de giro

&% encoder motor EM1 *) rotates at m RPM, encoder motor EM2 *) rotates at m RPM

si E ultrasonic2 1 » distance to an object (cm) < m entonces

&% stop encoder motor todos ¥ ' Valor diStanCia
4 Para robot

Al pulsar en la
tecla espacio
detiene al robot

Modos de trabajo con mBot 2

En vivo Cargar m_
ROBOTIX

Hands-on Learning
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3. Realiza Trayectoria

Realiza la siguiente trayectoria con el robot.
Debes sortear el obstaculo

60 cm

60 cm

Mover y Girar

30 cm 30 cm

M
40 cm |3

ac

Salida y Llegada

Modos de trabajo con mBot 2

ROBOTIX

Hands-on Learning

i oo (D)

Establece el movimiento de giro

&% movesforward v at @ RPM

&% moves forward v @ cm v until done
& tums left v @ ° until done

&% moves forward » @ cm v until done
&% tums right » @ ° until done

&% moves forward » @ cm » until done

&% tums right » @ ° until done

&% moves forward v @ cm v until done
&% tums right » @ ° until done

&% moves forward v @ cm v until done
&% tums right » @ ° until done

&% moves forward v @ cm v until done
&% tums left v @ ° until done

&% moves forward » @ cm »  until done
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4. Movimiento de valvén

El motor al pisar el color se mueve hacia
adelante y al pisar el color VERDE retrocede. De esta

manera estara permanentemente oscilando
™ Movimiento de Vaivén del Robot

&% stop encoder motor todos v

Al pulsar B todo se detiene

E quad rgb sensor 1 v probe (2)R1 v detected amarillo v ? JSnlonces
a3 display ([
@B showlabel 1+ EIBSRVES at center of screen v by enel centro v pixel

4 moves forward v at @ RPM Mueve robot adelante

Pone LEDs en amarilo

si Equad rgbsensor 1+ probe (2)R1 v detected verde v ?7 _JSnlonces

8B display

@B showlabel 1+ EARBESY at center of screen v by enelcentro v pixel

Modos de trabajo con mBot 2
& moves backward v at () rRPM - Mueve robot atras — ... ... D

IBUITIX

‘Is-on Learning
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5. Detecta objeto y lo esquiva

Ultrasonidos angulo de giro

g

ROBOTIX

Hands-on Learning

Modos de trabajo con mBot 2

m En vivo Cargar

@B when CyberPi starts up
& B set volume to @ %

Regula volumen de
sonido al 50%

l Velocidad

Valor
&% moves forward » at @ 71 motores

medido
@m  Condicional

fija distanciae a e ultrasonic 2 1 » distance to an object (cm)

si distancia < entonces .
@ 1 Genera angulo de

UB play pitidos *+ wuntil done giro aleatorio

&% encoder motor todos v *) rotates by namero al azar entre y .



