ROBOT OTTO |

KD, ttodiy Q> EDUmedia



Contenido

Sesion 1: ¢QUE ES OTTO KIT STARTER? ....uiuviuiuiieteeieeteee ettt es et s e s 2
¢QUE PODEMOS HACER CON OTTO? ...uviuiuiietiiiiteteeeeretee ettt es et s st ss s s s s s s 2
¢QUE HABILIDADES DESARROLLA OTTO EN EL ENTORNO EDUCATIVO?......coovrerirrereeerereeeerne, 3
¢QUE NECESITAMOS PARA CONSTRUIR Y PROGRAMAR A OTTO?....cveviniietieieieteeeereieeeeie e 3
ACTIVIDAD ..ttt ettt ettt e e h et e e a bttt e e e bttt e e e bbbt e e e eabb e e e e saabb e e e e aabb e e e e eabbe e e e snbeeee s 4

Sesion 2. ¢QUE ES PROGRAIMAR? ........cuvumiuirirtieietistieseentstieset et s st bbb 4
ACTIVIDAD ettt e e e e et ettt e e e e e et et e aba e e e e e e eeeebba e e eeeeeeeanbaa e eeeeeeeeennan 5

INSTALACION SOFTWARE OTTO BLOKLY ...ttt ettt et eeete et eae s saeseeneenesseseesenseeeeeneseenes 5

SesioN 3. EL SERVOMMOTOR ....uviiiiieeeiiiiiiiieeeeeeeesseiiveeeeeeeeeesintaeeeeeeeesssssnssseseeaesssssnnssssseeeeeessssnnnes 8
(OIT]To Lo [ 1o [ KT oY o T4 s To) o] SH PO PUTTTPPPP 8
ACTIVIDAD ...ttt ettt ettt e e ettt e et eaa e e e e eba s e e eesa e e seaaa s e e eana e esenanseeeananeeeennaneanenn 9

Sesion 4. CONSTRUCCION DEL ROBOT OTTO (1ra PArte) ....cuveveveeeeveeereieeerereeeessseeseesseseeeseessssenens 10

SESION 5. OTTO BLOKLY ..ttttttttittititttittittitiaiii s 13
ACTIVIDAD ...ttt ettt ettt e e ettt e e e eeb e e ettt e e e eaba s e eeana e e sena s eeesnaeerenaneaeenanss 17
L6112 U 17

Sesion 6. CONSTRUCCION DEL ROBOT OTTO (20@ PArte) ......vvveeereeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeseseseneeeens 19
ACTIVIDAD ...ttt e ettt e e ettt e e et tb e e eeaa s e eeeaa s e e eabaeeeasanseaesnanseeesansaeeenansnns 20

Sesion 7. PRIMEROS PASOS DE OTTO...ccciieiieeiee ettt ettt e e e e e e e e e e e e 21
ACTIVIDAD ...ttt ettt e ettt e e e et e e ettt s e eeeaa s e eeata e eeeaan s eeesnaneesesanseeeanansns 21

SesioN 8. OTTO BAILARIN ..ottt ettt e e s s e e s 22
ACTIVIDAD ...ttt ettt et e et e ettt e s sttt e e ettt e et e e s e e e e e 23

Sesion 9. OTTO EMITE SONIDOS ....cccoiiiiieiiiiiee ettt ettt s s e s 24
2T 7T N 24
ACTIVIDAD ...ttt ettt ettt et e et e sttt e s s bt e e s bt e e s et e e e e e e e e e e e 26

SeSiON 10. OTTO GESTICOS ....nuiiiieeiitiiee ettt ettt et e st e e s e e s e e s snre e e e s aanneee s 28
ACTIVIDAD ...ttt ettt e et e s ettt e e sttt e e e bttt e s et e e s e e e e e e e s 28

SeSiON 11. “LOS OJOS DE OTTO ..eeiiiiieeeiiiieee ettt ettt e st e e st e s sineeee s 29
SENSOR DE ULTRASONIDO ....cciiiiitiieeiiittee ettt ee ettt ettt e sttt e e st e e s e e e e snnneee s 29
ACTIVIDAD ...ttt ettt ettt e e et e s e ab et e s e bttt e e s b bt e e e s eab bt e e e eaab e e e e e eba e e e s nnres 31

SeSiON 12. COREOGRAFIA ...ttt ettt ettt e st e e s e e s et e e e s 33

YN 5 VAT = Lo F TN 33




Sesién 1: §QUE ES OTTO KIT STARTER?

Objetivo: Conocer al robot Otto e identificar los componentes necesarios para su construccién

OTTO es un robot de cddigo abierto con enfoque STEAM, disefiado para ser construido con
herramientas de modelado 3D y programado en software gratuito, visual e intuitivo basado en

bloques

¢{QUE PODEMOS HACER CON OTTO?

Con OTTO podemos aprender, disefio 3D, impresion 3D, programacion de sensores, actuadores y
también programar a OTTO para que realice bailes, sonidos, evadir obstaculos, coreografias con
otros robots OTTO y otras actividades que imaginemos

Video

https://www.youtube.com/watch?v=VD6sgTo6NOY
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¢ QUE HABILIDADES DESARROLLA OTTO EN EL ENTORNO EDUCATIVO?

OTTO es ideal para desarrollar habilidades STEAM:

Pensamiento matematico
Pensamiento computacional
Conocimientos tecnolégicos
Resolucién de problemas
Creatividad

Mecdnica.

¢ QUE NECESITAMOS PARA CONSTRUIR Y PROGRAMAR A OTTO?

KIT ELECTRONICO

Compuesto por:

Tarjeta Arduino Nano o compatible
Shield para Arduino Nano

4 servomotores SG90 9G

Sensor de ultrasonido HC-SR04
Buzzer

10 cables de conexion rapida H-H
Cable mini USB

Porta baterias para 4 bateria AA con suiche previamente soldado
4 baterias AA

Tornillos

Destornillador




Cabeza

©||Pierna x2||©

Cuerpo

Pie x2

PIEZAS IMPRESAS EN 3D

e (Cabeza

e Cuerpo

e Piernax2

e Piex2
ACTIVIDAD

1. ¢Qué es para ti un robot?
2. Consulta ¢Cudles son las partes que componen un robot?
3. ¢éQué conceptos crees que necesitas aprender para construir un robot?

Comparte tu respuesta con tus compafieros

Sesién 2. ¢éQUE ES PROGRAMAR?

Para sumergirnos en el mundo de la programaciéon debemos aprender los conceptos basicos y
practicar realizando algoritmos de actividades cotidianas

¢Qué es programar?
Programar es organizar una secuencia de instrucciones con el fin de lograr un objetivo

La programacion en robdtica consiste en crear un cédigo que contiene un conjunto de
instrucciones en un lenguaje que recibe el ordenador y la placa de programacion para luego ser
ejecutadas por los sensores y actuadores que intervengan en el sistema

Para aprender a programar el robot Otto vamos a realizar algoritmos de actividades cotidianas
¢Qué es un algoritmo?

Un algoritmo es una secuencia ordenada de pasos finitos a seguir con el finde resolver un
problema o realizar una determinada tarea




Actividades como realizar compras, cepillarse los dientes, seguir las instrucciones de un manual
para armar un mueble son algoritmos

ACTIVIDAD
1. Escribe el algoritmo para realizar la siguiente multiplicacion 23X8
2. Realiza un algoritmo para resolver otras operaciones matematicas, como por ejemplo
suma y resta de fraccionarios
3. Consulta a cerca del cubo de Rubik y encuentra el algoritmo para resolverlo.

Si tienes uno en casa intenta resolverlo siguiendo el algoritmo

En el siguiente video puedes encontrar por qué son tan importante los algoritmos para programar
un robot

https://www.youtube.com/watch?v=U3CGMyjzlviM

INSTALACION SOFTWARE OTTO BLOKLY

Otto Blockly

Aplicacion Independiente
Windows

Fuede ser instalada localmente v por
lo tanto funciona sin intermet.
Puede cargar un codigo a través de

USB.
Muchos blogues para controlar todo

tipo de placas Arduino, sensores, luces
RGB, pantallas, audio, camaras,
motores y mas.

Puede mostrar una vista previa y
editar el codigo en texto.

Mo es necesario instalar Librerias.
Tiene también una

Para instalar Otto Blokly vamos a seguir el siguiente algoritmo

1. Ingresamos al siguiente link: https://www.ottodiy.com/software
2. Clicenelicono de ottoblokly




Cs) fa

ottoblockly calibration arduino libraries
Nindows softwe Software for servos IDE for text coding for Arduino
Inmediatamente hagamos clic en el icono se iniciara la descarga del software en el ordenador
Una vez termine la descarga encontraras el siguiente archivo
Mombre a Fechade.. Tipo Tamafio
~ hoy
‘-fq‘-i? ottoblockly.Setup.1.3.0 (2) 26/06/202...  Aplicacion 264.894 KB

3. Doble clic sobre el archivo

4. Concede los permisos para instalarlo en el ordenador e indica donde quieres instalarlo.
Espera un momento mientras se instala

‘&'«‘* Instalacion de cttoblockly
Instalando
Por favor espere mientras ottobloddy se instala. 4@

otkoblockly 1.5.0

< Afras Siguiente = Cancelar

5. Clicenterminar




4 Instalacién de ottoblockly =

Finalizando el Asistente de
Instalacion de ottoblockly

ottoblockly ha sido instalado en su sistema.

Presione Terminar para cerrar este asistente.

B Eiccutando ottobloddy

< Atrds Terminar Cancelar

Cuando abramos el software encontraremos el siguiente entorno de programacion o interfaz de

usuario

Niveles Idicma Ejemplos Placa Puerto

Area de trabajo

programacion

Ya tienes instalado el entorno de programacion para Otto, iahora a divertirse!




Sesién 3. EL SERVOMMOTOR

El servomotor o micro servomotor SG90 como el que tenemos en el kit es un actuador que puede
rotar de 0 a 180 grados. Se usa para controlar la posicién angular.

El servomotor permitird a Otto realizar desplazamientos y movimientos, por esta razén es muy
importante cuidar estos componentes y aprenderlo a programar adecuadamente

Cuidados del servomotor
1. Siel servomotor tiene como posicion centrar 02 entonces sélo podra rotar 902 a la derecha
y 902 a la izquierda, completando asi sus 1802 de giro




2. No lo fuerces. El servomotor estd compuesto por pequefios engranajes plasticos que
pueden desencajar o dafarse si su eje es manipulado manualmente, lo mejor serd utilizar
la programacion para centrarlos o alinearlos

3. Conecta adecuadamente sus cables

Conexion del servomotor SG90

Los servos tienen 3 pines:

Pin de tierra o GND (tipicamente

marrén o negro) se conectaa G
(OV) RED (+5V)

BROWN (GND g

Pin de Voltaje (tipicamente rojo)
Se conecta a V (+5V)

Orange (PWM)

Pin de sefial PWM (tipicamente
naranja o blanco) recibe la senal de
control, se conecta a la S de un pin
de determinado numero.

ACTIVIDAD

1. ¢Qué esunangulo?

2. ¢éComo se clasifican los dngulos? Realiza un dibujo de cada clasificacién

3. ¢Por qué crees que es importante conocer de dngulos para programar los desplazamientos
del robot Otto?

4. Explora la siguiente actividad de aprendizaje

VAC: Secundaria — Grados 62 y 72 - Matematicas — Geometria — Angulos

5. Investiga, {en qué maquinas o aparatos que manipulamos en la cotidianidad tienen
servomotores en su interior?
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Sesién 4. CONSTRUCCION DEL ROBOT OTTO (1ra parte)

Como vimos en la primera sesion, el robot Otto esta compuesto por partes mecdnicas y
componentes electronicos, ahora debemos realizar el ensamble de estas partes para divertirnos y
aprender con Otto

A continuacidn, encontraras el paso a paso para el ensamble de las pernas de Otto. Te
recomendamos seguir las instrucciones con atencién para que nuestro robot Otto se desplace sin
problemas




1
1

direccidn y

&

s servos pueden rotar 90° en una

90° en la otra.

wu
<
2
E
:
-
g
§
'a
L
8
o
2]
2
&
-
L
8
g
"

&= muy importante para evitar robots borrachos
Revisa si lo
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Aseglirate gue el conector
LISE mire hacia La ierda

Este tomillo es un poco E
complicado pero il puedes! —

54 11

Revisa muy bien este ultimo paso, ya que nos indica los puertos de conexion donde estan
conectados los servomotores de las piernas de Otto
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Sesién 5. OTTO BLOKLY

Ahora vamos a emprender lo basico del entorno de programacion de Otto Blokly

En Otto Blokly encontraremos los siguientes grupos de bloques de programacion

IoT

En los niveles basicos encontraremos los siguientes bloques

¢) Time

E Input / Output
Logic Control
[ Math Operators
E Functions
Variables

Nivel 1
Barra de herramientas para Principiantes con todos los
maovimientos principales de Otto

Estructura: Setup vy Loop, corchetes principales para el programa.
Otto: Movimientos, sonidos y gestos.

Sensares: Ultrasonido, ticto, sonido y giro.

Ojos LED: Matriz |12C 16x8 .

Boca LED: Matriz SPI| 8x8.

Tiempo: Usado para delimitar el programa en el tiempo.
Entrada/Salida: Control total de los puertos GPIO de Arduino
Légica: Crea condicionales, repeticiones y logica de pragramacian.
Matematica: Haz calculos o inserta nimeros.

Funciones: crea un proceso que puede repetirse.

Variables: Un valor con nombre, gue puede cambiar.

13
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F @ sensing

’ Motor

F Q LED

} Displays

’ €} Audio Sound

F L* Communication
I [Mouse & [OKeys
| ®muvision

Mivel 2
Barra de herramientas avanzada con bloques para proyectos Arduino
sin fin.

Sentidos: Todo tipo de sensores que pueden agregarse a Otto o para
crear otros proyectos de Arduino,

Motor: Controla todo tipo de servos, motores paso a paso y motores dc.
LED: RGB, MNeopixeles y matriz de LED.

Pantallas: LCD, OLED vy otras pantallas.

Audio: emite un sonido con un buzzer o reproduce canciones mp3
Comunicacion: con médulos. Bluetooth, IrDa o Serial.

Teclados y Mouse: [solo para Arduino Leonardo y Micro)

MuVision: Grabacién de video o reconocimiento facial mas avanzado.

Para programar debemos tener en cuenta los bloques de estructura, que son los encargados de

iniciar el programa

Configuracidn: Se usa para ejecutar el cédigo una sola vez
También se utiliza para inicializar y configurar componentes

Bucle: abre y cierra una secuencia de funciones y las ejecuta por siempre

wm otto

S Estructura
P = oo
| wiepeoca
I v+ LED Ojos
| =oe0
I $ Zumbador
‘ f Sensores
I & Tiempo
Légica
I [ Matematica

Configuracion =

Configuracion




Ahora que conocemos el entorno de programacién Otto Blokly construiremos nuestro primer
programa para alinear las piernas de Otto

Primero conecta | cable USB al ordenador y luego conecta en el otro extremo del cable la tarjeta
Arduino

Algunos ordenadores reconocen automaticamente el a Otto como un dispositivo USB cuando se
conecta, pero otros no.

Si tu ordenador no lo reconoce debe instalar el driver CH340, aqui te dejamos un link para que
puedas instalarlo dependiendo de tu sistema operativo
https://sparks.gogo.co.nz/ch340.html

& Device Manzger

Fle Acton ‘Yew Help
e mCEE B EXG

v /& PDEV-308BYC
i Aucio inputs and outputs
» I Computer
' ws Duskdrives
, Il Display adspters
' (g Human interface Devices
y @ Jungo
» B Keyboards
) ' Mice and other pointing devices
» W Madems
» [l Monitors
& Network sdapters
, B Pertable Devices
v @ Ports (COM&LPT)
@ Communications Port (COMI)
W ntel(R) Active Management Technology - SOL (COM3)
W USS-SERIAL CH320 (COMT23)

Una vez completado este paso vamos a abrir el siguiente ejemplo

Recuerda que en este icono encontramos los ejemplos disponibles

15




BiEjemplos

01| % Cute sounds |

02 | ¥ Simple melody |

03 | ¥ Ring Tone sounds |
04 | s Wheels move |

05| s Wheels avoids |

06 | % Serial measure distance |
07 | ™ Theremin |

08| /# Color LEDs |

09 | # RGB LED Functions |
10 | # RGB LED Clockfun |
11| % Servo centering |

12| % Servo sweep |

13 | '@ Biped calibration |

14 | @ Biped walk |

Configuracion

Bucle

Rotar servo en el pin angulo [0 ® -180 *]
Rotar servo en el pin angulo [0 ° -180 ]

Rotar servo en el pin angulo [0 ° -180 7]

Rotar servo en el pin angulo [0 ° -180 ]

esperar

16




] ‘, " 1
Después de carga el cédigo los bloques deben estar alineados y en el centro como esta en la

figura, sino debes volver a armar los servos en el angulo correcto y volver a los pasos 4 al 6 del
ensamble.

ACTIVIDAD

1. Investiga. {cémo pueden desplazarse los robots?
2. Que robots bipedos se han construido en la actualidad?

3. ¢Cuales son los robots mas avanzados del mundo y cudles son sus caracteristicas principales en
comun?

4. Explora la siguiente actividad de aprendizaje
VAC: Secundaria — Ciencias Sociales — Grados 62 y72 - Evolucién del hombre

CIERRE

Para finalizar aprenderemos a controlar cada servomotor

Ejemplo en Blockly para
controlar cada motor

Conexion de los servos

s
P
__ Rotate Servo Pin a angle [0*-180
—
™ Rotate Servo Pin a an

Rotate Servo Pin n an
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angle [0°-180°

1 B angle [0°-180 Ei

LI 20 ) miiseconcs - |

rotate pin

Agrega o duplica un
bloque mas de servo y
espera de tiempo

{Qué sucede ahora?




Sesién 6. CONSTRUCCION DEL ROBOT OTTO (2da parte)

Una vez nos aseguramos del correcto ensamble y posicion de las piernas, asi como también de la
conexion y funcionamiento de los servomotores, continuaremos con el ensamble de la parte
superior de Otto

4

2
.
&

[

5 - | o TP
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Usando 488
'

Aumentands con
Batenias de Litio [L6340)

jFelictaciones! Ahora ingresa én
ottodiy.com para programar

*Depends de las bateras
que Me pongas

En el siguiente link encontraras el video para construir el robot Otto

https://www.youtube.com/watch?v=jZ8xHJLN7Sk&t=16s

Nota: en el video pueden aparecer mas componentes, solo ten en cuenta la conexién de los
componentes que tenemos disponibles en el kit

ACTIVIDAD
1. ¢Como te ha parecido la construccion del robot Otto?
2. ¢Qué tan motivado estas para continuar divirtiéndote con Otto?




Sesién 7. PRIMEROS PASOS DE OTTO

Ingresa al siguiente link y observa el video

https://www.youtube.com/watch?v=-7gKN- vpHk

Para hacer que el robot Otto camine vamos a realizar el siguiente cédigo

Configuracion

Configuracionundefined Piema lzquierda Derecha Pie |zquierda Derecha

Bucle

& Mover Velocidad

Subimos el cédigo

¢Qué movimiento hace Otto?

ACTIVIDAD

1. Sicomparamos el movimiento del robot bipedo con el movimiento del cuerpo humano,
¢Cuales crees que serian los sistemas del cuerpo humano que se encargan de realizar el
movimiento de los pies al caminar? Sustenta tu respuesta

2. Explora el contenido relacionado

VAC: Secundaria — Ciencias Naturales - Grados 62y 72 - Anatomia

3. Reto: Realiza el cédigo para hacer que Otto pueda correr

20



Sesion 8. OTTO BAILARIN

¢éTe atreves a programar a Otto con mucho swing?
Otto puede ser un excelente bailarin, obsérvalo en el siguiente video

https://www.youtube.com/watch?v=dFWC0OZ2JkZg

desde el icono de ejemplos, descarga el siguiente cddigo para Otto
03| ¥ Ring Tone sounds |
04 | # Wheels move |
05| # Wheels avoids |
06 | % Serial measure distance |
07 | M Theremin |
08 | # Color LEDs |
09| # RGB LED Functions |
10 | # RGB LED Clockfun |
11| % Servo centering |
12| % Servo sweep |
13 | @i Biped calibration |
14 | '@l Biped walk |
15 | =l Biped dance |
16 | = Biped random dancer |
17 | @l Biped avoids |

18 | @i Biped avoids people |

21




ivel:| 4 E & W Espafiol es 3 JIN &l © Nano Old A. Seleccionar puerto USB
B Estructura
¥ = Otto

Configuracion

Bucle

CAT_OTTO_LEGS
éo Brazos

onfiguracionundefined Piema lzquierda Derecha Pie lzquierda Derecha Buzzer

¢4 Ruedas

& & Ninja

# Cuadrupedo

# Escornabot
W LED Boca

ocidad

Velocidad

Velocidad Tamaiio

s/ LED Ojos
W oLED

Velocidad Tamafio

' Zumbador Velocidad Tamaiio
Velocidad Tamaiio

£ Sensores

& Tiempo

Légica

Matematica

¢Qué tal baila Otto?

ACTIVIDAD

1. Realiza tu propio cédigo para poner a bailar a Otto y acompafia su baile con musica

repetir [} wveces

2. Que funcién observaste que cumple el bloque
anteriormente?

en el cddigo realizado

Importante: Puedes personalizar a tu robot Otto agregando mascaras, cintas, mofios u otros

accesorios (que no interfieran con el movimiento) para reconocerlo durante las actividades
gue se realizaran con los demds compafieros

22




Sesién 9. OTTO EMITE SONIDOS

¢Como puede emitir sonidos Otto para expresar sus emociones?

Buzzer

El buzzer es un actuador utilizado para generar sonidos, pitidos o incluso hacer melodias

Recordemos el pin de conexién del buzzer

23




Conexion

Comparado con otros componentes solo
tiene dos cables/pines, uno se conecta a
GND vy el que tiene el signo + en la parte
superior, lo conectamos al pin de senal
numero 13.

Puedes ver que comparado con las demas
- f partes que usamos antes esta no necesita

sescdree

Q|

CEE G MG !
‘R
s s T s .

1312 111098 76 54

V.

CAT OTTO_LEGS
éo Brazos

I % & Ninja

# Cuadrupedo
# Escornabot Boca
LED Boca

és. LED Ojos
® oLED

¢ Zumbador

f Sensores
X ﬂ Y n Poner Led [

& Tiempo

(2] Logica

I [ Matematica

El bloque de sonido lo encontramos en color morado y en la flecha podemos desplegar una lista de

sonidos de emociones disponibles para Otto

24
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ACTIVIDAD
1. ¢Programa a Otto con la emocidn que tu sientes hoy?

2. ¢Por qué te sientes asi?

3. Realiza un cddigo donde Otto refleje la emocidon que sientes hoy y ademas se mueva de
acuerdo a la emocion
Ejemplo: me siento feliz y cuando estoy feliz bailo — Otto emite sonido de felicidad y baila

¥

& Feliz

@ Alegre

= Sonrisa

@ Triste

@ Decaid@

@ Asombrad@
% Sorprendid@
@ Confundid@
@ Lengua

& Tont@

& Seri@

& Decepcionad@
% Enamorad@
4 Vampiro

4 Dientes

¥ No

QK

? Interrogacion

4+ Trueno




Bucle

B

Boca B2

m Bailar Velocidad Tamaiio

Comparte con tus compafieros esta experiencia

26




Sesién 10. OTTO GESTICOS

é¢Qué es un gesto?

Un gesto es un movimiento de las manos, el rostro o cualquier parte del cuerpo que se hace para
transmitir un mensaje sin necesidad de expresarlo usando la voz

Otto puede hacer gestos, estos gestos son la combinacién de sonidos de emociones mds
movimientos, pero esta vez agrupados en un solo bloque de cddigo

En la flecha puedes encontrar mas gestos de Otto

ite reto a que programes a Otto incluyendo gestos, movimientos, bailes y todo lo aprendido hasta
ahora!

ACTIVIDAD

1. ¢éCdébmo te ha parecido las actividades que hemos realizado con Otto?

2. ¢Cual gesto es el mas cuando estas en clase? Comparte con tus compaiieros

3. ¢Cudles son los gestos que hace un bebe mas comun cuando aun no pueden hablary
necesitan expresar sus emociones a sus padres?

27




Sesién 11. “LOS OJOS DE OTTO”

A simple vista Otto parece que tuviera dos grandes “0jos” pero estos no son ojos precisamente,
este es un sensor de ultrasonido, vamos a ver como funciona ...

SENSOR DE ULTRASONIDO

El sensor de ultrasonido es un componente que se usa para medir distancias utilizando ondas de
ultrasonido, cuando estas ondas son emitidas y chocan con un objeto se devuelveny la
informacidn del tiempo que tarda en llegar esa respuesta es convertida en distancia

Un ejemplo de como en la naturaleza existen animales que se comunican con el entorno por
medio de ondas ultrasdnicas o0 mas conocida como ecolocalizacién, es el murciélago

Ver video relacionado:

https://www.youtube.com/watch?v=qvkKZ6BieQQ

https://www.youtube.com/watch?v=Hidp82X0XOc

Sensor de ultrasonido

Se usa para medir la distancia
hasta un objeto utilizando ondas
de ultrasonido, tiene 4 pines:

VCC (Energia), GND (Tierra)
TRIG recibe la senal de control
ECHO envia una sefial (pulso)

Al medir la duracidn del pulso,
podemos calcular la distancia.

El sensor de ultrasonido es lo mas parecido a “los ojos de Otto”, ya que permite al robot identificar
cuando hay un objeto en frente y este pueda esquivarlo

Recordemos su conexion
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Medir distancia

1. Veamos un ejemplo para
medir distancia.

Haz click en Cargar

Luego abre el monitor serial
haciendo click en la esquina
superior derecha “icono de
busqueda”.

Serial Print on same line Ultrasonic sensor reading:

w N

Serial Print on same lina - Distance [cm]

Serial Print on new line

Debes mantener a Otto
conectado al USB
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Monitor Serial

En la ventana de Monitor Serial haz click en Iniciar
("Start”)

Desde aqui puedes ver la distancia medida por el s S
5 uilrasound seror resding:5.00cm
sensor, expresada en centimetros. utrscun et resdng 0
ulrascund ssrsor reading:8.00am

ulrascund sensor reading:5.00am
UITasCUNG BErBOr readng: 6. Dem
i’ '3 F] B ul U " :6.00cm
Pruébalo colocando tu mano mdas cerca o mas lejo iAo e e

ulrasound sersor reading:8.00cm
de Otto. e
UITASCUNG BErBOr reading: 4. 00em
UIrE0UNG SOl readng:4.00cm
. I ultrasound sermor reading:d.00cm
Puedes usar una regla o una cinta metrica para ver irascund sersot g4 00am

ulrasound sersor reading:4.00m
cémo es de preciso. oot st o U

URFEEOUNG BErBOf reading:

8600 baud

Para la siguiente actividad usaremos un nuevo bloque de légica

Este es un bloque de condicidn, que nos indica: si se cumple determinada condicién, entonces se

realiza una accién

Para definir la condicién normalmente utilizamos bloques matemadticos, por ejemplo:

£ v

ACTIVIDAD

1. realiza el siguiente ejemplo para que Otto pueda esquivar obstaculos
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# EIE) distancia (cm)

Gesto 52

repetir veces
& Mover Velocidad

R

A

& Mover Velocidad

¢Qué pasa si cambiamos el valor de (15) por un nimero menor?
Modifica el programa para que Otto realice sonidos parecidos al de los murciélagos
éConsulta que otros animales también se comunican por ultrasonido?
iManos a la obra! Disefia con tus compaferos un laberinto en el suelo, con diferentes
obstaculos y programa a Otto para que pueda salir de alli con la mayor cantidad de puntos
Condiciones del laberinto:

e Cuando Otto esquive un obstaculo obtendrd 10 puntos

e Cuando Otto choque con una pared del laberinto restara 5 puntos

e Cuando Otto logre finalizar el laberinto obtendra 100 puntos

wnNnooo

Al final el ganador sera quien logre sumar la mayor cantidad de puntos
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Sesién 12. COREOGRAFIA

Observa el video a continuacién:

https://www.youtube.com/watch?v=EWXM-Z7vduo

Actividad

1. Relnete con tus compafieros y realiza una coreografia con los robots Otto y presentarla en
el grupo

CONTINUA EXPLORANDO EL ENTORNO DE PROGRMACION DE OTTO, PUEDES HACERLO CON
LOS EJEMPLOS QUE YA ESTAN PREDETERMINADOS O TAMBIEN PUEDES USAR BLOQUES QUE
NO USAMOS EN ESTE MANUAL Y DESCUBRE NUEVAS FUNCIONES

También puedes obtener mds informacién acerca de Otto en:

https://www.ottodiy.com/

32



ROBOT OTTO




