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TALLER 02
PROGRAMACION DEL ROBOT “INSPIRABOT” CON MBLOCK

El presente Taller 02 forma parte de la mediacion pedagdgica en robdtica educativa, cuyo proposito
es integrar el aprendizaje STEAM mediante la construccion, calibracion y programacion de un robot
fisico. En la fase anterior, los participantes lograron ensamblar y configurar InspiraBot, asegurando
su correcto funcionamiento mecanico y electronico. Ahora, en esta nueva etapa, exploraran los
fundamentos de la programacion en mBlock, una plataforma basada en bloques que facilita la 16gica
computacional y la interaccion con los sensores y actuadores del robot. Este taller esta disefiado para
promover el aprendizaje significativo a través de la experimentacion, la resolucion de problemas y la
aplicacion de metodologias activas. A lo largo de la sesion, los participantes desarrollaran habilidades
en pensamiento computacional, estructuracion de coédigo, depuracion de errores y 1dgica algoritmica,
lo que les permitira programar el movimiento y la toma de decisiones del robot en distintos escenarios.

Durante la sesion, los participantes trabajaran en equipos para disefiar y probar secuencias de
comandos en mBlock, explorando cémo los sensores permiten al robot percibir su entorno y
responder de manera autéonoma. Se abordaran conceptos clave como estructuras de control
(condicionales y bucles), interaccion con sensores de linea y ultrasonido, y ejecucion de movimientos
programados. Al finalizar, los participantes habran programado InspiraBot para ejecutar tareas
especificas y enfrentar un desafio final que pondré a prueba su logica de programacion y su capacidad
de optimizacién del codigo.

Duracion: 5 horas (2 presenciales- 3 virtuales)
Edad recomendada: 13 - 20 afios

Participantes: 3 integrantes por equipo

Participante 1:
Participante 2:

Participante 3:
Habilidades para desarrollar:

e Resolucion de problemas
e Trabajo en equipo
e Pensamiento l6gico

Modulos:

Configuracion de mBlock para programar el robot
Encender y apagar LED del robot

Leer sensores y tomar decisiones

Control de motores y movimientos

Nk W=

Programacion de comportamientos autonomos

Elaborado por: Javier Hernando Ruiz Farfan



'\ UbpeC

! UNIVERSIDAD DF
"UNDINAMARCA

Introduccion: Planteamiento del Problema (15 min)
Situacion Inicial:

" Imagina que eres parte de un equipo de ingenieros que trabaja en la automatizacion de un robot
para explorar una zona de dificil acceso. El reto es programar el robot para que realice tareas
autonomas como detectar obstdculos, seguir una ruta y responder a estimulos del entorno. Para ello,
primero debemos aprender a programarlo desde cero con mBlock."

Preguntas de reflexion inicial:

a) ;Como puede un robot "tomar decisiones"?
b) (Qué sensores y actuadores podriamos utilizar para que un robot interactiie con su entorno?

¢) (Qué pasos crees que se deben seguir para programar un robot desde cero?
MODULOS
1. CONFIGURACION DE MBLOCK PARA PROGRAMAR EL ROBOT (15 MIN)

Objetivo: Instalar y conectar correctamente el robot a mBlock.

Materiales:

e Piezas estructurales del robot (material reciclable, PLA, metal)

e Motores
e Sensores (ultrasonidos, sensores de linea, bumpers, sonido)
e Tornillos y herramientas necesarias
e Baterias 18650
e PC con mblock instalado
Actividades:

a) Instalacion y configuracion de mBlock en el PC. [Ver cartilla]
b) Conexion del robot y verificacion de comunicacion con el software. [Ver cartilla]
¢) Prueba de conexion con un codigo de diagnostico. [ Ver cartilla]

Desafio
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Cada equipo debe instalar y configurar mBlock, conectar el robot y ejecutar un codigo de prueba para
verificar la comunicacion entre el software y el hardware. Para superar el desafio, deben asegurarse
de que el robot responda correctamente a los comandos basicos sin errores de conexion.

Puntos clave a observar (Facilitador):

e Verificar que los equipos completen la instalacion de mBlock sin errores.
e Confirmar que los equipos logren enviar un comando basico al robot.
Evaluar como los equipos identifican y corrigen errores de conexion.

Preguntas de reflexion:
(Por qué es importante verificar la conexion antes de programar funciones avanzadas?

Diario de campo (Participante):

ENCENDER Y APAGAR LED DEL ROBOT (20 MIN)
Objetivo: Comprender la 16gica basica de programacion en bloques.

Actividades:
Creacion de un programa basico para encender y apagar un LED en el robot. Modificacion del codigo
para cambiar el tiempo de encendido y apagado.

Desafio:
Los equipos deben escribir un cdédigo que haga que el LED parpadee en intervalos personalizados,
demostrando que comprenden la manipulacion del tiempo en la programacion.

Puntos clave a observar (Facilitador):

e Identificacion y uso correcto del bloque de encendido/apagado.
e Modificacion de tiempos de parpadeo segin indicaciones.
e Uso de logica secuencial en la estructura del programa.

Preguntas de reflexion:

(Como podriamos usar esto para sefales visuales en un robot autbnomo?
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Diario de campo (Participante):

LEER SENSORES Y TOMAR DECISIONES (30 MIN)

Objetivo: Programar el robot para procesar datos de sensores y reaccionar segin condiciones
predefinidas.

Actividades:

e Programacion de lectura de sensores (ejemplo: ultrasonidos o sensores de linea).

e Implementacion de una decision basada en la lectura del sensor (Ej: encender un LED si hay
un obstaculo).

e Prueba de diferentes escenarios y ajustes en los umbrales del sensor.

[Ver cartilla]

Desafio:
Los equipos deben programar el robot para detectar un obstaculo y tomar una decision automatica
(Ej: detenerse o cambiar de direccion).

Puntos clave a observar (Facilitador):

e  Verificar que los sensores de linea detecten correctamente el suelo y los valores sean
ajustados segun el entorno.

e  Asegurar que los motores giren correctamente y el robot se desplace en linea recta sin
desviaciones.

e  Comprobar que los sensores de ultrasonido detecten obstaculos y generen la reaccion
esperada en el robot.

Preguntas de reflexion:
a) (Como mejoraria la precision del robot si combinamos mas de un sensor?

Diario de campo (Participante):

CONTROL DE MOTORES Y MOVIMIENTOS (30 MIN)

Objetivo: Programar el desplazamiento del robot controlando sus motores.
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Actividades:

e Programacion para mover el robot hacia adelante, atras, girar a la izquierda y derecha.
e Introduccion a la modificacion de la velocidad de los motores.
e Prueba del movimiento en una pista de prueba.

Desafio:

Cada equipo debe programar el robot para moverse en un patréon cuadrado utilizando comandos de
giro y desplazamiento.

Puntos clave a observar (Facilitador):

e Configuracion de velocidad adecuada.
e Ajustes en la duracion de los movimientos.
e Correccion de errores en la trayectoria del robot.

Preguntas de reflexion:
(Como podemos hacer que el robot siga una ruta sin intervencion humana?

Diario de campo (Participante):

PROGRAMACION DE COMPORTAMIENTOS AUTONOMOS (25 MIN)

Objetivo: Integrar sensores y logica condicional para que el robot tome decisiones sin intervencion
humana.
Actividades:

e (Creacion de una secuencia de comandos para que el robot se mueva de forma autéonoma.

e Ajuste de parametros para que el robot reaccione ante diferentes estimulos.

e Prueba y optimizacion del codigo en distintos escenarios.

Desafio:
Cada equipo debe programar el robot para seguir una ruta y evitar obstaculos de forma auténoma.
Puntos clave a observar (Facilitador):

e Integracion de sensores con decisiones programadas.
e Estructuracion logica de los comandos en mBlock.
e Evaluacion de la fluidez del comportamiento del robot.
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Preguntas de reflexion:
(Como podriamos optimizar el codigo para mejorar el comportamiento del robot?

Diario de campo (Participante):

6. RETO FINAL
Escenario:

Su mision es programar InspiraBot para que navegue de manera auténoma por un circuito
determinado, detectando y esquivando obstaculos sin intervencion humana.

Para ello, deberan integrar sensores de linea y ultrasonido en su cédigo, permitiendo que el robot
tome decisiones en tiempo real seglin las condiciones del entorno. La eficiencia de su programacion
determinara si el robot logra completar la ruta sin errores.

Desafio:
Cada equipo debera programar el robot para:

e Seguir una ruta establecida sin intervencion manual.
e Detectar obstaculos y reaccionar correctamente (detenerse o esquivar).
e  Optimizar el codigo para evitar errores y mejorar el tiempo de ejecucion.

Reglas del reto:

e Tiempo limite: 3 intentos para completar el recorrido correctamente.
e Uso de sensores: Debe utilizar sensores de linea para seguir la ruta y sensores de ultrasonido
para detectar obstaculos.

Codigo estructurado: Se evaluara que el codigo tenga una logica clara y bien organizada.
Fluidez del recorrido: El robot no debe detenerse innecesariamente ni salir del camino.

Optimizacion: El equipo puede mejorar su codigo tras cada intento, ajustando parametros
segun la observacion de fallos.

Trabajo Independiente en Moodle (2 horas)

e Actividad 1: Reflexion escrita sobre lo aprendido en el taller.
e Actividad 2: Simulacion en mBlock de una nueva tarea autonoma para el robot (ejemplo:
esquivar varios obstaculos en secuencia).
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e Foro de discusién: Compartir los desafios enfrentados en la programacion y como fueron
solucionados.

Diario de campo (Participante):

CIERRE Y EVALUACION (10 MIN)- DOCENTE
Actividad: Reflexion y socializacion de experiencias en equipo.
Cada equipo compartira sus aprendizajes y respondera a las siguientes preguntas de analisis:

e Estrategias utilizadas en la programacion: ;Como estructuraron el cddigo para que el robot
siguiera la ruta y reaccionara ante obstaculos?

e Aplicacion del pensamiento logico: (Como identificaron y resolvieron los errores en la
programacion?

e Transferencia de conocimientos: ;Como pueden aplicar este método en otras areas de la
tecnologia, como domdtica, automatizacion o inteligencia artificial?

Conclusion:

Este taller permiti6 a los participantes desarrollar su pensamiento computacional y logico a través de
la programacion de InspiraBot en mBlock. Ademas, reforz6 su capacidad para estructurar soluciones

de manera secuencial, depurar errores y optimizar cddigo, habilidades fundamentales en entornos
STEAM.

AUTOEVALUACION (PARTICIPANTE)
Cada participante evaluara su desempefo en una escala del 1 al 5, donde:

1 Nunca | 2 Pocas veces | 3 Algunas veces | 4 Casi siempre | 5 Siempre

Criterio Participante 1|[Participante 2||Participante 3
Participé activamente en todas las actividades. J J ]
Cumpli con mi rol dentro del equipo. ] U] J
Ayudé a resolver problemas en la programacion del robot.||[] ] ]
Trabajé en equipo y respeté las ideas de los demas. O] J (]

Reflexion rapida:

(Qué mejorarias en un proximo taller?
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RUBRICA DE EVALUACION - TALLER 02

Criterio de .
., 1 - Bajo 2 - Regular 3 - Aceptable 4 - Bueno 5 - Excelente
Evaluacion
Resolucion de
Problemas e, Identificod Identificéd
. . e . Identifico y
(Identifica fallos,|[No identifico|[Identificé fallas .., fall problemas  y|[problemas y
. . , , ||corrigio allas||” ., .
propone soluciones y||ni intentd||pero  no logrd & aplico solucion6  de
. . . . con ayuda del i
aplica correcciones||solucionar solucionarlas de cauino o soluciones con|manera
en el ensamblaje,|/fallas. manera efectiva. || L p pocas auténoma y
. . facilitador. i i
calibracion 0 correcciones. ||efectiva.
pruebas del robot).
S teord Demostro
. . L S, e integro||,.
Trabajo en Equipo , |[Participd de||Participé con el|| . & liderazgo,
No colabord, L. . activamente, .,
(Colabora con su . forma minima o|lequipo, aunque , promovio la
. conflictos con . colaboro y .,
equipo, respeta los . con dificultades||con algunas , colaboracion y
. _|[compafieros o respetd los||. ...,
roles y se comunica .., ||de fallas en la facilitd el
. no participo. ., ., roles del .
asertivamente). comunicacién. |lcomunicacion. . trabajo del
equipo. .
up equipo.
Pensamiento Ladgico ,
. _ ., Demostré una
(Sigue pasos||No siguié una , | O Aplico los .,
. Intentd6  seguir||Siguio los pasos comprension
estructurados en elf|secuencia pasos de o,
. , . pasos pero conj/correctamente clara y optimizé
ensamblaje, logica en el manera .
L ) errores graves enf|con algunas la secuencia con
configuracion y|lensamblaje o . . ordenada yll,, .
. . . i la secuencia. dificultades. . logica
calibracion delf|calibracion. eficiente.
estructurada.
robot).
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