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RESUMEN

Durante el desarrollo de este proyecto se busca la construccion de un robot programable que
ayude a fomentar e incentivar a los estudiantes de la institucion Educativa Comunitaria
Distrital Manuel Elkin Patarroyo I.E.C.D.M.E.P, el aprendizaje de la programacién bésica
mediante un dispositivo mecatronico, el cual consta de cuatro formas distintas de trabajo para

su desarrollo.

La primera parte del trabajo se basa en la labor investigativa de los estudiantes para la
adquisicion de conocimientos en lo que respecta a los materiales y componentes con los que
trabajaran, en este caso, la plataforma de Arduino, ademas cuentan con la ayuda de una guia
didactica que esta desarrollada con el fin de encaminar al uso correcto del dispositivo
mecatrénico. Las siguientes tres formas de trabajo se manejan a través de las practicas

realizadas mediante el robot para la adquisicion de experiencia durante los laboratorios.

Este robot les permitira trabajar a los estudiantes de la institucion de manera autdnoma con
el objetivo principal de la adquisicion de nuevas habilidades que ayuden a su desarrollo
académico, ademas contaran con la ayuda de la guia didactica que les permitird conocer
nuevos conceptos acerca de las herramientas que tendran en sus manos y podran desarrollar
distintas actividades dentro de las que se destacan las practicas con sensor ultrasénico, matriz
LED vy los servomotores que fueron incorporados en el dispositivo y que con la ayuda de un
banco de programas el cual ofrece distintos cddigos de programacion con Arduino, podran
trabajar con el dispositivo mecatronico para la ejecucion de tareas basicas y de esta forma los
jévenes puedan incentivarse al desarrollo de nuevas herramientas que los ayuden a su

aprendizaje.

Palabras claves: Programacion, dispositivo mecatrénico, sensor ultrasonico, matriz LED,

guia didactica, desarrollo académico, los servomotores, banco de programas.
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ABSTRACT

During the development of this project, the construction of a programmable robot
programming through a mechatronic device, which consists of four different ways of working

for its development is sought.

The first part of the work is based on the for the acquisition of knowledge regarding the
materials and components with which they will work, in this case, the Arduino platform.
They also have the help of a didactic guide to guide them to the correct use of the mechatronic
device. The following three ways of working are handled through the practices carried out

with the robot experience during the laboratories.

This robot will allow the objective of acquiring new skills that will help their academic
development, addition they will have the help of the didactic guide that will allow them to
learn new concepts about the tools they will have in their hands. with the help of a program
bank offers different programming codes with Arduino, they can work with the mechatronic

device basic tasks. Thus young people can be encouraged to develop new tools to help them.

Keywords: Programming, mechatronic device, ultrasonic sensor, LED matrix, didactic

guide, academic development, servomotors, program bank.

13



INTRODUCCION

La programacion es el nacimiento de la vida computacional, parte de una necesidad de ir
evolucionando a través de la tecnologia y de un sin fin de aplicaciones que han cambiado a
través de los afios. Con anterioridad los términos de la computacion eran tan complejos que
pocas eran las personas que se encaminaban en el desarrollo de esta, pero desde la ultima
década todo ha cambiado de una manera dréastica en donde este término se ha vuelto famoso
en muchos aspectos, que ya cualquiera puede tener acceso a su conocimiento y aplicacion.
La era de la tecnologia nos ha obligado significativamente a aprender programacion y a
trabajar a través de ella, esto nos ha llevado a grandes creaciones y avances no solo en el
desarrollo de programas, sino también en el &mbito de la robotica, telecomunicaciones, el

ambito social, politico y militar, sin mencionar los muchos ambitos que faltan por cubrir [1].

Los avances tecnolégicos se han realizado gracias al perfeccionamiento de los lenguajes
computacionales a través de los afios, se ha planteado la necesidad de presentar la
programacion como una aplicacion en la educacion de los nifios del siglo XXI, ya que los
jévenes de la actualidad nacen en un mundo digital, donde la manipulacién de los canales
digitales esta al alcance a diferencia de las generaciones pasadas, lo que crea una ventaja
aprovechable en la ensefianza de los lenguajes de programacion como una nueva manera de

explorar las habilidades y destrezas de los jévenes mediante la ensefianza de la misma [2].

La plataforma Arduino facilita un entorno de software muy sencillo de manipular en el cual
podemos realizar configuraciones a distintos sistemas electrénicos de una manera muy
intuitiva, dicha plataforma nos permite disefiar, verificar y enviar un c6digo a nuestro sistema
fisico, ademas de eso cuenta con hardware y software libres los cuales son de gran ayuda
para los estudiantes, porque les permite la adquisicion de nuevas competencias ademas de un

pensamiento analitico, l6gico y critico mas avanzados [3] [4].
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Teniendo presente una plataforma como Arduino, se pueden idear métodos de ensefianza de
programacion que incentiven el aprendizaje de los jovenes tanto de los lenguajes basicos
como de robotica basica en su vida cotidiana, atendiendo a esto como una manera de aplicarlo
en las escuelas como un programa de valor agregado que capacite a los nifios modernos de
hoy en dia a adquirir nuevas habilidades a través de estas disciplinas, llevandolos a un entorno
educativo con el fin de que poco a poco sea familiarizado en estos espacios. Esto ofrece una
gran ventaja en la educacién de los estudiantes, debido a que crea jovenes con capacidades
mayores para que estos puedan utilizar estos conocimientos como una herramienta para su
desarrollo personal y como profesional, naciendo de aqui el valor agregado de esta
implementacion y con la ayuda de las herramientas TICS y un docente capacitado, su
profundizacién puede ser ain mucho mayor de lo que se tiene en mente con estas aplicaciones

de la programacion como una materia o0 programa educativo[5][6].

1. PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

1.1. DESCRIPCION

Desde antes del 2017 se han planteado estrategias a nivel nacional que buscan mitigar un
problema en especifico que es la falta de herramientas tecnoldgicas y la falta de
conocimientos acerca de ellas en los colegios publicos del pais. Todo este problema se ve
arraigado a la poca accesibilidad de las herramientas tecnolégicas por parte de las familias
de bajos recursos por factores socioeconémicos muy importantes a nivel nacional como lo es
el desempleo, que de una u otra manera afecta los indices de calidad de vida de las personas
y asi mismo se niega la oportunidad de acceder a nuevos conocimientos acerca de las

tecnologias [7] [8].
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Teniendo en cuenta lo anterior nace una desmotivacion por el aprendizaje y el uso de las
nuevas herramientas tecnoldgicas, ademas del poco conocimiento que son capaces de ofrecer
los colegios en estas condiciones, nace un déficit en materia de conocimiento tecnoldgico y
en el incentivo que motive a los jovenes a velar por su mismo aprendizaje de estas
herramientas basandonos en la aplicacion de tecnologias en las escuelas como se hace en
Canad4, EE. UU, China y paises del oriente en donde los nifios interactian en entornos con
acceso a internet todo el tiempo, facilitando la adquisicion de los conocimientos impartidos
en clase [9]. Ademas, con los nuevos cambios en materia de aprendizaje en la educacion
media se ha visto la necesidad de fortalecer y promover una educacion basada en tecnologia,
ciencia, formacion integral y empresarial pero que es imposible otorgar por la falta de
conocimiento tecnoldgico y acompafiado de la falta de recursos y espacios que brinden esta
comodidad e incentiven a los nifios a su aprendizaje en los colegios. Por lo anterior se opto a
desarrollar este proyecto en un colegio de Barranquilla, ofreciendo una herramienta
tecnoldgica y los conocimientos adecuados para incentivar y fortalecer dicha institucion
[10][11].

Se ha demostrado la poca implementacion y utilizacion de las herramientas tics en la mayoria
de colegios a nivel nacional con lo que respecta al aprendizaje acerca de la tecnologia, y algo
que llega con esta son lenguajes basicos de programacion que son muy poco estudiados en
la basica secundaria, ya sea por la falta de implementos tecnolégicos o por la poca
capacitacion por parte de los profesores encargados de impartir estos conocimientos, no solo
esto afecta de manera significativa el proceso de aprendizaje por los estudiantes sino que

también la poca motivacion por los mismos en su aprendizaje en la tecnologia.

Cabe destacar que el esfuerzo realizado por el gobierno en la promocién de las herramientas
tecnoldgicas otorgadas a colegios con la originalidad de aumentar los niveles educativos en
materia de tecnologia [12], no es suficiente para motivar a los jovenes a aprender por si
mismos, ademas de esto se han propuesto la creacion de cursos tecnoldgicos con enfoque a
la programacion y sus lenguajes apoyados por entidades como el SENA, para los mismos
estudiantes en materia de conocimiento, pero sin éxito por la falta de motivacion en estos
[13].
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El problema radica de manera directa en el poco interés que nace de los estudiantes en los
colegios hacia el aprendizaje tecnoldgico y el desarrollo de la misma, ademas de la baja
capacitacion de los docentes en conocimientos de la materia y en la poca capacidad de
algunos en incentivar a los jovenes en el aprendizaje autobnomo de este tipo de herramientas,
ademas hay que tener claro que los jovenes poseen la capacidad de manejar la tecnologia de
manera natural, pero la falta de conocimiento y capacidad en el desarrollo de proyectos de
este &mbito, hace que no se profundice el saber acerca de las herramientas TICS en su
totalidad y no exista una motivacion que impulse la creaciéon de estudios propios de los

estudiantes en proyectos tecnologicos [14].

1.2. FORMULACION DEL PROBLEMA

Ya expresada y descrita la problematica anterior se plantea el siguiente interrogante: ; Como
incentivar y mejorar la obtencion de competencias en el aprendizaje de programacion bésica
con Arduino y uso de LAS TICS en estudiantes y profesores del colegio distrital Manuel

Elkin Patarroyo?

1.3. JUSTIFICACION DEL PROBLEMA
Este proyecto tiene como finalidad principal motivar la practica de las herramientas TICS,
en los estudiantes de la institucion distrital Manuel Elkin Patarroyo para ello se implementara
un robot programable para el aprendizaje de la programacion basica, como ayuda didactica
para los nifios de la institucion pablica en este caso IDMEP, ya que estas herramientas no
son utilizadas para la educacion media en las instituciones publicas de nuestro pais, se

utilizara Arduino como el sistema de control central [15] [16].

Una de las necesidades principales a satisfacer con nuestro desarrollo, es que en las fuentes
como periodicos, revistas y diarios locales hay pocos registros existentes de jovenes
pertenecientes a colegios publicos del sur de nuestro pais que participan en proyectos o
eventos de tecnologia, es por esto que con nuestro desarrollo generaremos una motivacion
no solo para los colegios publicos de la ciudad de Barraquilla, sino también para los

estudiantes y profesores a participar en los eventos antes mencionados [16] [17].
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En cuanto a la tecnologia a utilizar, se trabajara con el lenguaje de programacion C++, con
la herramienta Arduino como el sistema de control, se utilizaran motores para mover las
piernas del robot (llantas), para los brazos y cintura; también se utilizardn sensores de

proximidad, se evaluara si el disefio estético se realizara por medio de impresion 3D [18].

2. OBJETIVO GENERAL
Construir un robot programable que incentive el aprendizaje de la programacion basica y el
uso de las herramientas tics en la institucion distrital Manuel Elkin Patarroyo.

2.1. OBJETIVOS ESPECIFICOS

1. Realizar una encuesta para validar los intereses de los estudiantes.

2. Construir un robot reprogramable que realice acciones basicas para la didactica de
los nifios de la institucion.

3. Elaborar guia de aprendizaje para los estudiantes y profesores con codigos y

actividades bésicas para programar el robot.

w

. MARCO DE REFERENCIA

3.1. MARCO TEORICO

Para llevar a cabo el desarrollo de este trabajo de investigacion, se han establecido varias
categorias en materia de conceptos tecnoldgicos, las cuales corresponden a la programacion
béasica, robdtica educativa y uso de las herramientas TICS en espacios educativos. Se definen
estas tres categorias con el fin de dar una solucion a los interrogantes y objetivos que han
sido planteados con anterioridad, buscando generar una herramienta tecnoldgica que,
mezclando estas tres categorias, genere un entorno tecnologico que incentive a los estudiantes
a aprender el uso de la programacion, mediante el uso de la robdtica y la investigacion a

través de las herramientas TICS [19].
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Se pretende trabajar un enfogue orientado a la tecnologia educativa, con el fin de transformar
los métodos de ensefianza tradicionales dictados por los colegios, innovando en un método
practico, basado en la investigacion mediante las herramientas tics y el incentivo que nace en

los nifios al poder trabajar con la herramienta que se plantea ofrecer.

3.1.2. ROBOTICA

En la actualidad han surgido grandes cambios en cuanto a la pedagogia (estrategias de
ensefianza tecnoldgica) que se esta utilizando para ensefiar en los colegios [20]. Hay quienes
dicen que dentro de las transformaciones méas fuertes que suceden esta el cara a cara del
estudiante con el tema a tratar, es decir, los estudiantes tienen la posibilidad de adquirir
nuevos conocimientos y competencia mientras van realizando précticas y no solo se quedan
en la parte tedrica, la diversidad de ideas forma parte de ese profundo cambio impuesto por
el desarrollo de tecnologias para la informacion y comunicacion (TIC). Las tecnologias cada

vez estan mas plasmadas en nuestro diario vivir y en nuestras formas de pensar.

3.1.3. ROBOTICA EDUCATIVA

Antes de entrar en el concepto de Roboética Educativa, primero debemos definir qué es la
robdtica. Matias Romero Costas, en la revista educativa Robdtica, deduce que “la Robotica
es la ciencia que estudia el disefio y la implementacion de robots, mediante la integracién de
diversas disciplinas, tales como la mecanica, electronica, informatica, entre otras” [21].
Mencionado lo anterior, la robética educativa surge como una nueva manera de integrar las
TIC en la educacion, ademas de las diversas disciplinas que vienen con ella que de alguna u
otra forma ayudan a la creacion y la obtencién de nuevos conocimientos en los estudiantes.
Segun la revista UNIR (La Universidad en Internet), “la robotica educativa es un sistema de
ensefianza interdisciplinaria que potencia el desarrollo de habilidades y competencias en los
alumnos”. Es una manera de integrar diferentes areas del curriculum mediante una misma
practica, implementando el trabajo en grupo, el liderazgo, entre otros, y mediante la

construccion de robots [22].
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Este es un método bastante particular pero efectivo en los jovenes que interactdan con él, y
que se ha venido implementando de diversas maneras. La implementacién de la robética
educativa se ofrece de muchas maneras que van desde juegos didacticos de piso, hasta la
construccién de robots basicos con lo que se conoce como lego MINDSTORMS® que es
una herramienta bastante usada para este &mbito educativo. Teniendo esto en cuenta cabe
destacar que con todas se ha tenido un éxito rotundo en la adquisicion de conocimientos por
partes de los nifios y se procura seguir trabajando con esta metodologia a futuro.

3.1.4. ARDUINO

El Arduino es una de las herramientas bases para el desarrollo de esta investigacion, por ello
es importante saber qué es y cuales son sus caracteristicas principales. Los autores Herrera 'y
Sanchez, en su articulo “Una mirada al mundo Arduino”, dicen que el Arduino es: “Es un
sistema microcontrolador mono-placa, de hardware libre, de facil uso y bajo costo,
desarrollado inicialmente para facilitar el uso de electronica en disefios artisticos e
interactivos y la aplicacion de esta por personas no expertas”. y que existen mas de 20
modelos de plataformas Arduino con diferentes caracteristicas y posibilidades. Arduino fue
creado en 2005 para proporcionar una plataforma econémica y facil de usar, para los
estudiantes del Instituto de Disefio Interactivo de lvrea en Italia. Quienes lo fundaron fueron
los italianos: Massimo Banzi y Gianluca Martino, los estadounidenses Tom Igoe y David
Mellis y el espafiol David Cuartielles. Los creadores decidieron que esta herramienta tuviera
un software y documentacion libres, es decir, se pueden descargar los archivos de disefio del

circuito electronico y modificarse [23].

3.1.5. PROGRAMACION

Es el proceso empleado o utilizado para ordenar e idear una lista de acciones necesarias para
la realizacién de una tarea, preferiblemente usado en maquinas o computadoras que trabajen
con algoritmos para realizar ciertas series de acciones que ejecutan su funcionamiento de

manera deseada y para esto existe la programacion [24].
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3.1.6. ALGORITMO

Es una secuencia definida, finita y ordenada que busca resolver un problema determinado
con el que se trabaje. Un algoritmo posee un estado inicial, una o varias entradas y un proceso
definido por una serie de pasos que llevan del estado inicial a uno final, dando una o varias

soluciones (mihaela juganaru, México, 2014) [25] [26].

PREOCESD

Figura 1. Representacion de algoritmos

3.1.7. TIPOS DE ALGORITMO

En la programacion existen muchisimos tipos de algoritmos al momento de desarrollar un

programa, entre estos estan:
Algoritmos cualitativos: son descritos de manera narrada, es decir un paso a paso.

Algoritmos cuantitativos: poseen datos numéricos y son aquellos que trabajan todo tipo de

operaciones matematicas que se le sean asignadas (Efrain Oviedo, Bogotd, 2015).

Algoritmos computacionales: son aquellos que algoritmos mas complejos que necesitan ser
desarrollados por una computadora, en estos pueden ser desarrollados otros tipos de

algoritmos a excepcion de los no computacionales.

Algoritmos no computacionales: las no computaciones, son algoritmos que no son
generados por computadoras o simplemente no requieren una computadora para realizar sus

procesos, también se puede decir que su resolucion es por parte de un individuo o persona.

Programas: por lo general un programa se define como todo aquel conjunto de instrucciones

que, una vez son ejecutadas es capaz de realizar una o varias tareas en una computadora, es
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decir las actividades de una computadora no pueden ser realizadas sin los programas que la

componen y a eso se le denomina software.

Software: conjunto de programas que forman un sistema para una computadora.

3.1.8. HERRAMIENTAS TIC’S

Antes de hablar acerca del aprendizaje de las TICS, se debe tener claro el concepto de las
TICS (TECNOLOGIAS DE LA INFORMACION). Segln la revista “Las TIC en los
procesos de ensefianza y aprendizaje, 20077, este concepto hace relacién a todas aquellas
herramientas y canales que nos brindan, comparten o divulgan informacion vital para
investigaciones o simplemente que dan acceso a esta informacion a la misma comunidad, de
esta manera es posible adquirir distintas competencias a la hora de hablar de la innovacion

tecnoldgica y uso de las herramientas de la informacion [27] [28].

3.1.9. CARACTERISTICASDE LASTIC

3.2. ESTRATEGIAS EN APRENDIZAJE DE LAS TICS

La materia de aprendizaje con las TIC'S, posee un punto a favor o, mejor dicho, una ventaja
sobre los métodos tradicionales esta radica en la facilidad que ofrece en los procesos de
ensefianza en la mayoria de las areas de conocimiento que nos brindan estas herramientas
[29]. La ventaja estd basada en la construccion de los conocimientos, que remplaza la
trasmision de la informacion, que es el método tradicional que se venia empleando desde
muchos afios atras, y con la llegada de las herramientas de la informacion la construccion de
los conocimientos es mucho mas facil, es decir, que gracias a la accién mutua o interrelacion
entre maestros y estudiantes con un ambiente de aprendizaje TICS, se posibilita una mejor
obtencion de la informacion ademas de la construccion de nuevos conocimientos, todo eso
en una pedagogia bastante simple pero eficaz, esto se logra gracias a la conexion que nace
entre el personal educativo por medio de los canales informaticos que son brindados por las

herramientas de la informacidn con esta estrategia bastante eficaz y que se ha empezado a

22



emplear en los dltimos afios en materia de adquisicién de conocimientos, es decir el

conocimiento esta cambiando [30].

4. PROCEDIMIENTO METODOLOGICO

4.1.1. PARADIGMA

Esta investigacion es de paradigma critico dado que se busca exponer una nueva alternativa
de cambio para la educacion secundaria de la institucion distrital Manuel Elkin Patarroyo de
la ciudad de Barranquilla, con respecto a los modelos tradicionales de ensefianza sobre el
aprendizaje de la programacion basica en Arduino, con este método se quiere alcanzar una
gran relacion entre la investigacion y la practica, para que los estudiantes se vean motivados

e inclinados en querer aprender a programar.

4.1.2. TIPO DE INVESTIGACION

Esta investigacion es de tipo aplicada ya que se centra en la basqueda de nuevas estrategias
que permitan lograr un nuevo método de ensefianza para los estudiantes de la institucién
distrital Manuel Elkin Patarroyo de Barranquilla, a través de un dispositivo mecatronico que
motive a los estudiantes a inclinarse por el aprendizaje y todo lo relacionado con la

programacion y Arduino.

4.1.3. METODO DE INVESTIGACION

La metodologia por utilizar es el aprendizaje practico e investigativo, en el que se realizan
diferentes actividades con un solo objetivo, en este caso es el aprendizaje de programacion
basica por los estudiantes, que gracias a elaboracion de una guia de aprendizaje y un
dispositivo mecatronico se buscara la forma de motivar y familiarizar a los nifios con la
programacion basica en Arduino y la implementacién de herramientas TICs en sus entornos

escolares.
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4.1.4. POBLACION Y MUESTRA

La poblacion estara conformada por los estudiantes de la institucion distrital Manuel Elkin
Patarroyo de Barranquilla que estén cursando la educacion media, es decir del grado sexto a
noveno y de decimo undécimo grado, sin tener en cuenta su género, segin un informe

realizado por la institucion alrededor del afio 2021 es de 700 estudiantes aproximadamente.

La poblacion cuenta con caracteristicas similares tanto de procedencia familiar, econémica,
formacion académica y desarrollo pedagogico, ademas de ostentar de un rango de edad entre
los 13y 19 afios [31].

4.1.5. FUENTES, TECNICAS E INSTRUMENTOS DE RECOLECCION DE
INFORMACION

Para esta investigacion se utilizaran fuentes de tipo primarias+ y secundarias, debido a que
la informacién sera tomada de analisis documental, encuestas, revistas, investigaciones y
articulos cientificos. El tipo de técnica de recoleccion de datos que se llevara a cabo, son la
observacion y recopilacion documental, ya que se debe consultar un material que partan de
fuentes secundarias para luego estudiar los contextos de la problematica y de esta manera

proponer distintas etapas que logren la solucion de la dificultad encontrada.

Pero cabe aclarar que la técnica primordial ademas de lo anterior para la recopilacion de la
informacidn es el estudio de encuestas, con el fin y objetivo principal de saber que tan
interesados estan los jovenes en el aprendizaje de la programacion y uso de la robdtica
didactica, ademas obtener informacion valiosa del interés de los jovenes y su opinién acerca

del tema en si.
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Tabla 1.

Variable independiente y sus indicadores.

educativa

conocimiento

Variable Dimensiones Indicador indice
Pre- Reflexién
Conocimiento evaluaciénPreevaluacion
Informacién Solucién
Nuevas propuestas Sugerencia
Programacion y Temas basicos Aplicacion
herramienta Construccion del | Laboratorios Practica

Evaluacion

Técnicas Implementacion
Software Uso

Nuevas competencias Adquisicion
Nuevos conocimientos | Cambio

Fuente: la robotica educativa y su influencia en el aprendizaje colaborativo [32].

Se hace énfasis en una variable independiente, en este caso, la programacion y las
herramientas educativas ofrecidas, estas abarcan ciertas dimensiones a trabajar como lo es el
conocimiento en si y la construccién del mismo, basandose en el las ideas y conceptos
manejados por los estudiantes acerca de la programacion y la robética educativa con el fin
de llevar informacion adecuada y precisa en la busqueda de la construccion de nuevos
conocimientos que se apliquen a temas basicos, laboratorios para el aprendizaje y el uso de

software de programacién, para poder asi, evaluar los conocimientos adquiridos por los

estudiantes mediante la practica de esta temética.
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Tabla 2. Variable dependiente y sus indicadores.
Variable Dimensiones Indicador indice
Identificacion Meta
Gestion del Elaboracion Plan de trabajo
conocimiento
Propuesta Recurso
Aprendizaje Responsabilidad Etica
Aprendizaje 'nd'l‘"dtl_lal y Fomentar Participar
individual e interés colectivo Ofrecer Opinién
colectivo Organizar Planeacion
Interactividad
Mostrar Publicacion

Fuente: la robotica educativa y su influencia en el aprendizaje colaborativo [32].

Como variable dependiente, se trabaja el aprendizaje individual e interés colectivo,
manejando el conocimiento acerca de la temética de cada individuo para la identificacion de
los puntos fuertes de cada uno y poder fomentar un aprendizaje tanto individual como
colectivo en los jovenes que muestre un interés en el aprendizaje y las capacidades adquiridas

a través de la practica con responsabilidad, participacion e interactividad.

4.1.6. FASES DEL PROCEDIMIENTO

4.1.6.1. ANALISIS DE LA RECOLECCION DE LOS DATOS

Se trata de analizar la informacion suministrada y recolectada mediante los tipos de técnicas
de recoleccion de datos que se llevaran a cabo, y que se usaron para la recopilacion de la
informacién, explorando los datos por el tipo de variable para poder asi representar su
respectiva visualizacion. De aqui plantear estrategias que ayuden a mejorar el desarrollo del
proyecto evaluando los datos recolectados y las opiniones de los estudiantes acerca de lo
relacionado con el proyecto y su implementacion, todo esto con la finalidad de cumplir y

mejorar el objetivo de esta investigacion.
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4.1.6.2. CREACION E IMPLEMENTACION DE DISENOS Y GUIAS
BASADO EN LA INFORMACION.

Se evalUa la validez de la informacidn suministrada y se opta por la creacion de los disefios
requeridos, tanto de las guias de aprendizaje como de la herramienta didactica (robot) que
facilite el aprendizaje en los jovenes, organizando las preferencias en los jovenes y trabajando

bajo ese criterio para generar un mayor interés en la herramienta mediante el disefio de esta.

4.1.6.3. SELECCION DE LOS MATERIALES

Se evallan las fases anteriores del disefio y se trabaja en la seleccion de los materiales que
cumplan con el disefio en especifico de la herramienta didactica para su montaje de
prototipado, teniendo en cuenta opiniones y recomendaciones de los tutores, ademas se crean
las ayudas complementarias (imagenes e instrucciones) para la insercion en las guias de

aprendizaje.

41.6.4. MONTAJE

Se procede con el desarrollo y construcciéon de la herramienta(robot) con los materiales

seleccionados y se realizan pruebas de funcionamiento.

4.1.6.5. RESULTADOS

Evaluando toda la informacidn, se presentan las guias de trabajo, asi como también los

resultados obtenidos en la construccion del robot.
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5. CRONOGRAMA
Tabla 3. Cronograma de actividades.
Componentes Descripcion Fecha Ficha | Duracion | Encargados
inicio final (dias)
Realizar una encuesta Juan
para validar los intereses Rodriguez y
Objetivo 1 | de los estudiantes. 18/09/2021 | 24/09/2021 6 Andrés
Martinez
Resultado de analisis de Juan
Entregable#1 | la informacién | 18/09/2021 | 24/09/2021 6 Rodriguez y
recolectada Andrés
Martinez
. Determinacion del Juan
Actividad 1 | tamafio de la muestra. 18/09/2021 | 21/09/2021 3 Rodngu/ez y
Andreés
Martinez
Recoleccion de Juan
Tarea 1 informacion. 1 Rodriguez y
18/09/2021 | 19/09/2021 Andrés
Martinez
Tarea 2 Anélisis de la Juan
informacién recolectada. 2 Rodriguez y
19/09/2021 | 21/09/2021 Andrés
Martinez
Actividad 2 | Evaluacién de Juan
habilidades. 21/09/2021 | 24/09/2021 3 Rodriguez y
Andrés
Martinez
Evaluacién de preguntas Juan
Tareal formuladas. Rodriguez y
21/09/2021 | 22/09/2021 1 Andrés
Martinez
Andlisis estadistico de Juan
Tarea 2 respuestas. 2 Rodriguez y
22/09/2021 | 24/09/2021 Andrés
Martinez
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Construir ~ un robot

reprogramable que Jgan
Rodriguez y
realice acciones basicas | 25/09/2021 | 18/02/2022 146 Andrés
Objetivo 2 L Martinez
para la didactica de los
nifios de la institucion.
Entregable # 2 | Disefio y ensamblaje del Juan
del robot M.E.P. 30/09/2021 | 15/10/2021 146 Rodriguez y
Andrés
Martinez
Actividad 1 | Ajuste de la estructura e Juan
impresion de piezas. 30/09/2021 | 30/10/2021 30 Rodriguez y
Andrés
Martinez
Juan
Tarea 1 Ensamble en Solidwork. | 30/10/2021 | 05/11/2021 7 Rodriguez y
Andrés
Martinez
Impresion 3D de las Juan
Tarea 2 piezas. 05/11/2021 | 10/11/2021 10 Rodriguez y
Andrés
Martinez
Tarea 3 Recortes y Juan
modificaciones de la | 10/11/2021 | 25/11/2021 15 Rodriguez y
estructura. Andrés
Martinez
Tarea 4 Correccion e impresion Juan
de nuevas piezas 25/11/2021 | 20/12/2021 25 Rodriguez y
Andrés
Martinez
Disefio y organizacion Juan
Actividad 2 | del circuito interno del | 20/12/2021 | 04/01/2022 15 Rodriguez y
Robot M.E. P Andrés
Martinez
Desarrollo préacticas de 10 Juan
Tareal circuito basico sensor | 04/01/2022 | 14/01/2022 Rodriguez y
ultrasonido y matriz led Andrés
8x8. Martinez
Tarea 2 Desarrollo précticas de 10 Juan
circuito basico | 14/01/2022 | 24/01/2022 Rodriguez y
servomotores. Andrés
Martinez
Tarea 3 Disefio del circuito final 10 Juan
PCB 24/01/2022 | 04/02/2022 Rodriguez y
Andrés
Martinez
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Tarea 4 Impresion PCB-fibra de 7 Juan
vidrio 04/02/2022 | 11/02/2022 Rodriguez y
Andrés
Martinez
Tarea5 Testeos y Correcciones 7 Juan
del circuito 11/02/2022 | 18/02/2022 Rodriguez y
Andrés
Martinez
Elaborar guia de Juan
aprendizaje para los Rodriguez y
estudiantes y profesores | 18/01/2021 | 01/02/2022 14 Andrés
Objetivo 3 con codigos y actividades Martinez
bésicas para programar el
robot.
Documentacion Juan
Entregable # 3 | completa de guias para | 18/01/2021 | 01/02/2022 14 Rodriguez y
estudiantes y profesores. Andrés
Martinez

Actividad 1 | Investigar y recolectar Juan
toda la informacidn sobre | 18/01/2022 | 20/01/2022 2 Rodriguez y
programacion béasica Andrés
posible. Martinez

Tarea l Implementar 2 Juan
detalladamente el paso a | 20/01/2022 | 22/01/2022 Rodriguez y
paso dentro de las guias. Andrés

Martinez

Tarea 2 Realizar estas guias lo 4 Juan
mas practico o sencillo | 22/01/2022 | 26/01/2022 Rodriguez y
posible, esto para una Andrés
acogida y entendimiento Martinez
positivo.

Actividad 2 | Motivar a la 2 Juan
investigacion de | 26/01/2022 | 28/01/2022 Rodriguez y
programacion mas Andrés
avanzada. Martinez

Tarea 1 Dejar CoOmMpromisos 2 Juan
dentro de las guias. 28/01/2022 | 30/01/2022 Rodriguez y

Andrés
Martinez

Tarea 2 Dejas links de péginas 2 Juan
que puedan ser Utiles para | 30/01/2022 | 01/02/2022 Rodriguez y
la investigacion. Andrés

Martinez
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6. PRESUPUESTO

Tabla 4. Presupuesto general.
GC-IV-PR-05-03
Version 4
PRESUPUESTO PARA PROYECTOS DE
= INVESTIGACION 28/05/2021
AUTONOMA
DE LCARI BE
PRESUPUESTO GENERAL DEL PROYECTO
Fuentes de Financiamiento
Vicerrectoria de
RUBROS investigacion y Facultad / Programa Otg;:g:::es Contrapartida UAC Total
transferencia UAC
1. Personal Cientifico $0 $0 $0 $1.687.440 $1.687.440
2. Personal de Apoyo $0 $0 $0 $1.070.880 $ 1.070.880
3. Consultoria Especializada y Servicios
Técnicos $0 $0 $0 $0 $0
4. Materiales e Insumos $0 $0 $706.000 $0 $706.000
5. Salidas de Campo $0 $0 $0 $0 $0
6. Equipos $0 $0 $400.000 $0 $400.000
7. Bibliografia $0 $0 $0 $0 $0
8. Difusion de Resultados $0 $0 $0 $0 $0
9. Viajes $0 $0 $0 $0 $0
TOTAL, PRESUPUESTO DEL PROYECTO $0 $0 $1.106.000 $2.758.320 $ 3.864.320
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1. PERSONAL CIENTIFICO

Fuentes de Financiamiento
i Vicerrectoria
Funcion ) L
. Tipo de Valor Dedicacién No. de de Otras .
Nombres y Apellidos dentro del | o0 irato | Hora (8) | Horas/semana | Semanas | |nvestigacion Facultad /| o oo | Contrapartida | o \p -ors)
Proyecto Programa UAC
y Externas
Transferencia
1. Ing. Saul Perez P'”."e?t' Titular | $46.666 2 10 $933320 | $933320
rincipal
. Co- .
2. Ing. Javier Villanueba Investigador Asistente | $37.706 2 10 $754.120 $754.120
3. FALSO $0 $0
4. FALSO $0
5. FALSO $0 $0
6 FALSO $0 $0
SUB-TOTAL $0 $0 $0 $1.687.440 | $1.687.440
Tabla 5. Personal cientifico.
2. PERSONAL DE APOYO
Fuentes de Financiamiento
Funcién . L Vicerrectoria
Nombres y dentro del Tipo de Valor Hora Dedicacion No. de de Facultad / Otras Contrapartid
Apellidos Vinculacion Horas/semana | Semanas i0aci6 aculta ontrapartida .
pelli Proyecto inculaci ($) Investigacion | b oo ma Fuentes UAC SUB-TOTAL
y Externas
Transferencia
1. Juan José Aux. )
Rodriguez Investigacién Practicante $2.231 8 30 $535.440 $535.440
2. Andrés Aux. )
Martinez Investigacién Practicante $2.231 8 30 $535.440 $535.440
3. FALSO $0 $0
4. FALSO $0 $0
5. FALSO $0 $0
SUB-TOTAL $0 $0 $0 $1.070.880 | $1.070.880
Tabla 6. Personal de apoyo.
3. CONSULTORIA ESPECIALIZADA Y SERVICIOS TECNICOS EXTERNOS
Fuentes de Financiamiento
Descripcion Justificacion lelszggc;%ri?nde Facultad / Ffj)(::]t(sas Contrapartida SUB-
g 'y Programa UAC TOTAL
Transferencia Externas
1, $0
2. $0
3. $0
SUB-TOTAL $0 $0 $0 $0 $0
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4, MATERIALES E INSUMOS

Fuentes de Financiamiento

Descripcion Justificacion Vicerrectoria | £\ jtaq | _Otras Contrapartida | SUB-
de Fuentes
.- .. | Programa UAC TOTAL
Investigacion Externas
1. Arduino Nano Controlador $57.000 $57.000
2. sensor ultrasonido HC-SR04 Herramienta $14.000 $ 14.000
3.Baterias de litio 4200 Mha Herramienta $70.000 $70.000
4.Porta baterias Pieza $13.600 $13.600
5.Baquela Herramienta $4.000 $4.000
6.Estario para soldadura Material $12.000 $12.000
7.cables de conexién .
macho-hembra Herramienta $28.000 $28.000
8.Impresion 3D Material $232.000 $232.000
9.Matriz LED 8x8 Herramienta $40.000 $40.000
10.Cables conector de .
bateria macho-hembra Herramienta $5.000 $5.000
11.Socket de pines .
hembra-macho Pieza $15.000 $15.000
12.switch de encendido y Pieza $ 4,500 $ 4,500
apagado
13.Servo motores Sg 90s Herramienta $141.400 $141.400
14.Cables de conexion jumpers herramienta $20.000 $20.000
. otros extra $50.000 $50.000
$
SUB-TOTAL $0 $0 1.106.000 $0 $706.000
Tabla 7. Materiales e insumos.
5. SALIDAS DE CAMPO
Fuentes de Financiamiento
No. de No. de Costo/dia | Vicerrectoria
Descripcion Lugar ; ) por de Otras .
Dias Personas L Facultad / Contrapartida | SUB-
persona | Investigacion Programa E:tz:;e:s UAC TOTAL
Transferencia
1. $0
2. $0
3 $0
4, $0
SUB-TOTAL $0 $0 $0 $0 $0
Tabla 8. Salidas de campo.
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7. RECOLECCION DE DATOS

La recoleccion de informacion determino las condiciones de interés hacia jovenes para
adquirir nuevas competencias y habilidades con respecto a la programacion bésica y/o

herramientas TIC’S, con la ayuda de una encuesta sencilla de elaboracion propia.

Para lograr este objetivo se realizaron los siguientes pasos:

Disefio de instrumento: este consiste en una encuesta sencilla la cual se basa en preguntas ya
validadas en otros estudios, las cuales sirven para conocer las opiniones e intereses de los
jévenes con respecto a la creacion de nuevas tecnologias. Algunas de las caracteristicas que

tiene la encuesta son:

» Edady género.

» Trabajo colaborativo.

> Relacién de los jovenes a encuestar con actividades de emprendimiento y tecnologia,
con preguntas con opciones como (S1'Y NO).

» Experiencias antiguas de los jovenes.

7.1. EVALUACION DE HABILIDADES

Para la evaluacion de habilidades de cada uno de los participantes y el analisis de resultados
de la encuesta, se establece una clasificacion la cual permite determinar la relevancia de
cada pregunta para asi obtener resultados generales. La clasificacion de las habilidades se

establece de la siguiente manera:

» Conocimiento
> Interés
> Creatividad

» Experiencias

A partir de la anterior clasificacion se presenta la relacion de cada pregunta seguin su

clasificacion.
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# Preguntas

1 Nombres y apellidos

2 Edad

3 ¢ Qué grado cursas actualmente?

4 ¢Alguna vez has escuchado el termino de "Programacion™?

5 ¢Estarias interesado en aprender programacion basica?

6 Si tu respuesta es "Si" ¢ Que esperas poder realizar a través de la programacion?
7 ¢Sabes que es la robotica educativa?

8 Si tu respuesta fue "Si" ¢ Cuéntame que es la robética para ti?

9 ¢Estarias dispuesto a aprender a programar un robot dentro de tu Aula escolar?
10 | Si tu respuesta fue “Si” en la anterior pregunta, ¢qué te gustaria aprender de la robdtica?
11 | ¢Qué tipo de robot te llama mas la atencion?

12 | ¢Alguna vez has visto un robot como los anteriores?

13 | Si tu respuesta anterior fue "Si" ;Donde lo viste?

Tabla 9. Encuesta para jovenes.

Fuente: elaboracion propia
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# Preguntas -
1 | Nombres y apellidos -
2 | Edad -
3 | ¢Qué grado cursas actualmente? Conocimiento y
experiencias
4 | ¢(Alguna vez has escuchado el termino de "Programacion™? Conocimiento y
experiencias
5 | ¢Estarias interesado en aprender programacion bésica? Interés
6 | Situ respuesta es "Si" ;Que esperas poder realizar a través de | Creatividad y
la programacion? conocimiento
7 | ¢Sabes que es la robdtica educativa? Conocimiento y
experiencia
8 | Si tu respuesta fue "Si" ;Cuéntame que es la robética para ti? | Conocimiento y
creatividad
9 | ¢Estarias dispuesto a aprender a programar un robot dentro de | Interés
tu Aula escolar?
10 | Si tu respuesta fue “Si” en la anterior pregunta, ;qué te gustaria | Creatividad e interés
aprender de la robdtica?
11 | ¢Qué tipo de robot te Ilama més la atencion? Creatividad y
experiencia
12 | ¢Alguna vez has visto un robot como los anteriores? Experiencia
13 | Si tu respuesta anterior fue "Si" ¢Donde lo viste? Experiencia

Tabla 10. Clasificacion de preguntas con respecto a las habilidades

Fuente: elaboracion propia
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7.2. DETERMINACION DEL TAMANO DE LA MUESTRA

la poblacion con objeto de estudio tiene una relacion directa con la educacion, debido a que
son estudiantes de noveno grado (9°), decimo grado (10°) y undécimo grado (11°) del colegio
Manuel Elkin Patarroyo de la ciudad de Barranquilla. Los datos son obtenidos con la ayudade

de Google encuestas, informacion recolectada:

EDAD HOMBRES % MUJERES % TOTAL
13 0 0% 1 1,64% 1
14 4 6,5% 2 3,3% 6
15 7 11,5% 5 8,2% 12
16 7 11,5% 11 18% 18
17 6 9,8% 7 11,5% 13
18 1 1,64% 4 6,5% 5
19 0 0% 3 4,9% 3
20 0 0% 1 1,64% 1
21 0 0% 1 1,64% 1
25 0 0% 1 1,64% 1

TOTAL 25 41% 36 59% 61
Tabla 11. Tamario de la muestra

Fuente: elaboracidn propia

Cuando se desconoce el tamafio de la poblacion, la formula para calcular dicha poblacién es
la siguiente:

B Z%2xPxQxN

" e2(N —1) + Z2xPxQxN

n

Ecuacionl. Tamafio de muestra
Donde:

Z = nivel de confianza, la cual se utilizaron un 95% equivale a 1,96 segun la tabla de

distribucién normal.

P = probabilidad de exito, o proporcion esperada, en este caso es relacionado con el
porcentaje de poblacion que accede al movimiento emprendedor una vez termina el
bachillerato e inicia su ciclo universitario, esto se encuentra en el GEM Colombia 2016

Report, la cual equivale al 27% y se determina la distribucion de este porcentaje en las edades
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de 13 y 16 establecidos para este proyecto. Para las otras edades que son de 17 y 25 se tomo

como P el maximo estadistico permitido que es el 50%. (GEM, 2020).

Q = probabilidad de fracaso 1-P.

N = es la poblacién definida para cada edad, dividida entre hombres y mujeres.

D = precision (error maximo admisible en términos de proporcion), se asumio para el caso

un error del 5%.

Reemplazando los valores, se obtuvo un tamafio de muestra por edades como se describe en

la siguiente tabla:

Fuente: elaboracion propia
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\ DISTRIBUCION DE LA MUESTRA
EDADES | N | P Q Z | ERROR | RANGO MUETRA | MUESTRA | TOTAL
MUESTRA | HOMBRES | MUJERES
13 1 |35% | 65% | 1,96 5% 1 0 1 1
14 6 | 5% |95% | 1,96 5% 6 4 2 6
15 12 | 10% | 90% | 1,96 5% 12 7 5 12
16 18 | 14% | 86% | 1,96 5% 18 7 11 18
17 13 | 11% | 89% | 1,96 5% 13 6 7 13
18 51 5% [95% | 1,96 5% ) 1 4 5
19 3| 4% |96% | 1,96 5% 3 0 3 3
20 1 |35% | 65% | 1,96 5% 1 0 1 1
21 1 |35% | 65% | 1,96 5% 1 0 1 1
25 1 |35% | 65% | 1,96 5% 1 0 1 1
TOTAL |61| - - - - 61 25 36 61
Tabla 12. Distribucion de la muestra




7.3. RECOLECCION DE INFORMACION

La aplicacion de la encuesta en los grados 9no, 10mo y 11, se obtuvo 64 respuestas, de las

cuales 61 fueron aceptadas, acertadas y analizadas.

La poblacién objeto de estudio tiene una relacion directa con la poblacion que a la fecha
pueden tener algun vinculo directo o indirecto con la educacion superior, 0 estan pronto a
ingresar a ella; estudiantes de noveno (9°) grado, décimo (10°) grado y de undécimo (11°)

grado, de la institucion Manuel Elkin Patarroyo del sur la ciudad de Barranquilla.

GRADO NUMERO DE
ACADEMICO ESTUDIANTES
Noveno grado 13
90
Decimo grado 21
10°
Undécimo grado 27
11°
TOTAL 61

Tabla 13. Poblacion media bésica secundaria. Fuente, elaboracion propia.
La anterior tabla muestra la distribucion actual de la poblacién que cursan Noveno (9°) grado,
décimo (10°) grado y de undécimo (11°) grado en la institucion Educativa Distrital
Comunitaria Manuel Elkin Patarroyo, la cual corresponde a un alrededor de 70 estudiantes

aproximadamente; de los cuales 61 de los alumnos es la muestra en estudio.

7.4. RESULTADOS DE ANALISIS

GRADO ° NUMERO DE PORCENTAJE (%)
ESTUDIANTES
9° Noveno 13 21,3 %
10° Decimo 21 34,4 %
11° Undécimo 27 44,3 %
TOTAL 61 100 %

Tabla 14. Grado actual estudiantil. Fuente, elaboracion propia.
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GRADO ESTUDIANTIL

9° Noveno;

21.30%
11° Undécimo;
BTN
44.30%

10° Decimo;
34.40%

9°Noveno M 10° Decimo M 11° Undécimo

Grafico 1.Porcentaje de grado estudiantil
Fuente: elaboracion propia

Podemos evidenciar en el grafico anterior los porcentajes correspondientes a cada uno de los
grados que pertenecen los estudiantes de la institucion educativa distrital comunitaria Manuel
Elkin Patarroyo, son tres grados de estudio, donde el 21,30% es de Noveno grado (9°), el
34,40% es de Decimo grado (10°) y el 44,30% corresponde a los estudiantes de Undécimo
grado (11°).

EDADES N° DE ESTUDIANTES PORCENTAJE %
13 1 1,64 %
14 6 9,84 %
15 12 19,67 %
16 18 29,51%
17 13 21,31 %
18 5 8,19%
19 3 4,92%
20 1 1,64 %
21 1 1,64 %
25 1 1,64 %

TOTAL 61 100 %

Tabla 15. Edades

Fuente: elaboracidn propia

40



Se evidencia que, segun los resultados de la encuesta, se obtiene respuestas de estudiantes de
diferentes edades entre 13 a 25 afios que corresponden a los grados de 9° a 11° de la
institucion Manuel Elkin Patarroyo de la ciudad de Barranquilla, donde el porcentaje mayor
de la encuesta se alcanza en la edad de 16 afios con un 29,51%, el 1,64% que es el mejor
porcentaje corresponde a los estudiantes de 20 a 25 afios y a un estudiante de 13 afios. A

continuacidn, se muestra el grafico correspondiente a los datos arrojados en la tabla.

GRAFICO DE EDADES

35.00%

29.51%
30.00%

25.00%
21.31%

_w 19.67%
© 20.00%
o
Q
(8]
S 15.00%
a
9.84%
10.00% 8.19%
4.92%
5.00%
1.64% I 1.64% 1.64% 1.64%
0.00% . .
13 18 19 20 21 25
Edades
Grafico 2. Edades de estudiantes
Fuente: elaboracion propia
Género

GENERO N° DE | PORCENTAJE
ESTUDIANTES | %

Femenino 36 59%

Masculino 25 41%

TOTAL 61 100%

Tabla 16. Géneros

Fuente: elaboracidn propia
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Evidenciando la tabla y el grafico siguiente, observamos que existe un mayor porcentaje de

mujeres el cual es de 51% sobre el de los hombres que es de 41%.

GRAFICO DE GENEROS

= Femenino = Masculino

Gréfico 3. Géneros de estudiantes
Fuente: elaboracidn propia

ya obtenida la relacion de las preguntas con respecto a las habilidades como se observa en la
tabla de clasificacion de preguntas, se presenta a continuacion los resultados obtenidos en la
encuesta que se le elaboro a los estudiantes de la institucion Manuel Elkin Patarroyo de la

ciudad de Barranquilla, la cual solo 61 alumnos realizaron por medio de Google encuestas.

7.5. EVALUACION DE PREGUNTAS CON LA HABILIDAD DE
CONOCIMIENTO

# PREGUNTA Sl NO

3 ¢Qué grado cursas - -
actualmente?

4 | ¢Alguna vez has escuchado el | 85,5% | 14,5%
termino de "Programacion™?

6 Si tu respuesta es "Si" ¢Que | 85,5% | 14,5%
esperas poder realizar a través
de la programacion?
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7 ¢Sabes que es la robdtica | 29% | 71%
educativa?

8 Si tu respuesta fue "Si"|29% | 71%
¢Cuéntame que es la robdtica
para ti?

Tabla 17. Preguntas de conocimiento

Fuente: elaboracidn propia

7.6. EVALUACION DE PREGUNTAS CON LA HABILIDAD DE
EXPERIENCIAS

# PREGUNTA Sl NO

3 ¢Qué grado cursas - -
actualmente?

4 ¢Alguna vez has escuchado el | 85,5% | 14,5%
termino de "Programacion™?

7 ¢Sabes que es la robotica | 29% | 71%
educativa?

11 | ¢Qué tipo de robot te Ilama - -
mas la atencién?

12 | ¢Alguna vez has visto un|51,6% | 48,4%
robot como los anteriores?

13 | Si tu respuesta anterior fue | 51,6% | 48,4%
"Si" ;Dénde lo viste?

Tabla 18. Preguntas de experiencias

Fuente: elaboracion propia
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7.7. EVALUACION DE PREGUNTAS CON LA HABILIDAD DE INTERES
# PREGUNTA Si NO

5 ¢Estarias interesado  en | 50% | 46,8%
aprender programacion
bésica?

9 ¢Estarias dispuesto a aprender | 88,7% | 11,3%
a programar un robot dentro
de tu Aula escolar?

Tabla 19. Preguntas de interés
Fuente: elaboracion propia

7.8. EVALUACION DE PREGUNTAS CON LA HABILIDAD DE
CREATIVIDAD

# PREGUNTA Si NO

6 Si tu respuesta es "Si" ¢Que | 85,5% | 14,5%
esperas poder realizar a través
de la programacion?

10 | Si tu respuesta fue “Si” en la | 88,7% | 11,3%
anterior pregunta, ¢/qué te
gustaria aprender de la
robdtica?

11 | ¢Qué tipo de robot te Ilama - -
maés la atencion?

Tabla 20. Preguntas de creatividad
Fuente: elaboracion propia

Después de observar los datos de la encuesta podemos concluir que a los alumnos les interesa
aprender sobre la programacion basica y robdtica, a los jovenes les gusta aprender cosas
nuevas cada dia, ademas tienen un uso constante a las tecnologias en cuestion de redes

sociales, consideran que son personas gue tiene iniciativa y son creativos.
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Dentro de los encuestados se conoce la poblacion segln sus edades y grados que cursan,
ademas se clasificaron las preguntas por habilidades, como se mencion6 con anterioridad

son:

> Conocimiento
> Interés
> Creatividad

» Experiencias

Como resultado mayor se identifico la respuesta de que un 89% de los estudiantes estarian
interesados en aprender a programar un robot en el aula escolar, esto es muy importante ya

que la mayoria tiene el interés de aprender y adquirir dichas habilidades.

;Estarias dispuesto a aprender a programar un robot dentro de tu Aula escolar?

)

62 respuestas

® s
® No

Grafico 4. Resultado de la pregunta nueve elaborada a estudiantes.
Fuente: Elaboracién propia

Ademas del dato anterior también se identifico que mas de la mitad estan interesado en

aprender programacion basica como se observa en el siguiente gréafico.
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;Estarias interesado en aprender programacion basica?

62 respuestas

®si
@® No

Tal vez

Graéfico 5. Resultado de la pregunta cinco elaborada a estudiantes.
Fuente: Elaboracion propia

Otro dato importante que se identifico fue que un 3,2 %, es decir el menor porcentaje de toda
la encuesta no estan interesados en aprender, por lo cual el resultado es favorable para la
realizacion de nuestro proyecto de grado. Ademas de ello se identific6 que un 71% de los
estudiantes conocen el concepto de la robotica educativa, como se muestra en el siguiente

gréfico.
8. DISENO DEL PROTOTIPO ESCOGIDO

El prototipo que se escogié basandose en los intereses de los jovenes y que mejor se adapta
a este tipo de aplicacion educativa es el robot cuadripedo, este cuenta con una estructura de
4 patas, ademas de facil manejo y ensamblaje, cuenta con las siguientes dimensiones: Alto
de 14 cm, Ancho 25 cm, largo 23cm. Desarrollado con material de polylactic acid (PLA)
impreso en 3D, con una densidad del 40% con una impresion tipo lineal. Cuenta con 23

piezas las cuales seran mostradas a continuacion:
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8.1.1. Patas de arafia

Longitud:

;

B 22.35mm

&
Longitud:

Figura 3. Disefio ancho pata.

En las figuras anteriores, (ver figura 2 y 3) se muestran los disefios CAD de las patas del
robot M.E.P. Las cuales son cuatro en total, estas cuentan con una dimensién de 98.4 mm X

16.2mm x 7.5mm.
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8.1.2. Fémur

Figura 4. Disefio fémur.

pIlg 66.51mm @ !ﬂs&smm

5 Longitud: m
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Figura 5. Disefio alto femur.

©Longitud:| 24.96mm

Bl 37.45mm o

Figura 6. Disefio largo fémur.

Las figuras anteriores, (ver figura 4, 5 y 6) muestran los disefios CAD de los fémures del
robot M.E.P. Las cuales son cuatro en total y simulan la parte superior de las patas del robot,

estas cuentan con una dimensiéon de 66.8mm x 37.5mm x 8.6mm.
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8.1.3. Coxal

Figura 7. Disefio coxal.

R4 46.14mm

X:[161.86mm

Figura 8. Disefio alto coxal.
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Figura 9. Disefio largo coxal.

En las figuras, (ver figura 7, 8 y 9) se muestran los disefios CAD de los coxales del robot
M.E.P. Las cuales son cuatro en total y simulan los codos o rodillas del robot, estas cuentan

con una dimension de 43.5mm x 35.02mm x 9.3mm.
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8.1.4. Acople

Figura 10. Disefio servo.

= Longitud: | 11.8mm

Figura 11. Disefio alto servo.
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Figura 12. Disefio ancho servo.

En las figuras anteriores, (ver figura 10, 11 y 12) se observan los disefios CAD de los
servomotores del robot M.E.P. Las cuales son doce en total y estos permiten el movimiento

dindmico del robot, estos cuentan con una dimension de 30mm x 11.8mm x 3.1mm.
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8.1.5. Acople servos.

Figura 13. Disefio acople servos.

¥:[149.8mm
GV [ 171.63mm
Z:|19.62mm

Figura 14. Disefio alto acople servos.
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Figura 15. Disefio largo acople servos.

En las figuras anteriores, (ver figura 13, 14 y 15) se observan los disefios CAD de los acoples
del robot M.E.P. Las cuales son ocho en total y estos logran mantener los servomotores fijos

en su posicion, estos cuentan con una dimension de 16mm x 11.8mm x 3.1mm.
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8.1.6. Chasis inferior

Figura 16. Disefio chasis inferior.

@ Longitud: m

Figura 17.Disefio alto y largo chasis.
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8.1.7. Chasis superior

Figura 19.Disefio largo chasis superior.
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En las figuras anteriores, (ver figura 16, 17, 18 y 19) se observan los disefios CAD del chasis
completo de la estructura del robot M.E.P. Las cuales son dos en total y estos mantienen toda
la estructura fija para que cada una de las patas pueda moverse perfectamente, estos cuentan

con una dimension de 107.5mm x 51mm x 13.1mm.

Figura 20. Disefio caparazon.

Figura 21.Disefio tapa baterias.

58



En las figuras anteriores, (ver figura 20 y 21) se observan los disefios CAD del caparazon
completo con su respectiva tapa. Estas dos piezas se encargan de mantener toda la estructura
fija para que cada una de las patas pueda moverse perfectamente, estos cuentan con una

dimensién de 55mm x 78mm x 15mm.

8.1DISENO DISPOSITIVO FINAL

La estructura de la arafia se trabajo en SolidWorks, cada una de estas piezas fueron
exportados a formato STL para obtenerlas fisicamente a traves de una impresora 3D modelo
Ender 3 Creality, dicho disefio se desarroll6 teniendo en cuenta los requerimientos de utilizar
servomotores (mg9), ademas de ello utilizar dos Arduinos nano, un sensor ultrasonido, y una

matriz led de 8x8.

Figura 22. Ensamble final

8.2. MATERIALES

Después de haber trabajado el prototipo estructural, se seleccionaron los materiales que mas
se ajustaron internamente a dicha estructura para su ensamblaje y funcionamiento. Estos

materiales corresponden a los siguientes:
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8.2.1. PCB-fibra de vidrio

o
o
(<3
o
o
o
o
o
o
o

Figura 23. PCB Impresa

Esta es la base o soporte del circuito electrénico del dispositivo mecatrénico, la cual fue
realizado por nosotros y fue impresa en fibra de vidrio para prototipar de forma eficiente el

circuito y evitar desconexiones que tipicamente pasan en una bagquela comdn y corriente.

8.2.2. Arduino Nano

Figura 24. Arduino Nano.

Este es el controlador usado para nuestro dispositivo mecatrénico (robot M.E.P.), cuenta con
doce pines digitales, ocho pines analogos, tres pines para conectar distintos voltajes, dos

pines para conectar tierra, y ademas un tamafio de 18.5 mm x 43mm.
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8.2.3. Matriz LED 8x8

Figura 25. Matriz LED.

Esta matriz LED 8x8 logra emitir todas las caras que fueron programadas para el robot

M.E.P. esta cuenta con un tamafno de 32mm X 32mmx 3mm.

8.2.4. Baterias recargables 18560

Figura 26. Baterias 18560.

Las baterias de litio 18650 tienen una capacidad de entrega de 3.7 voltios y 4200 mAh,
ademas de eso son recargables lo cual se adapta a nuestro dispositivo para asi poder sacar lo

mejor de ellas.
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8.2.5. Porta Bateria

Figura 27. Porta baterias.

El porta baterias doble es perfecto para poder suministrar el voltaje necesario a nuestro
circuito electrénico con las baterias de litio 18650, este cuenta con un tamafio de 76mm X

39cm.

8.2.6. Cargador bateria

Figura 28. Cargador de baterias.

Cargador modelo 858MA para dos baterias con una salida de 750 mA, para una carga

satisfactoria se deben dejar cargar las baterias minimo dos horas maximo cuatro.
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8.2.7. Estafo

Figura 29. Rollo estafio

Este rollo de soldadura posee un nicleo de resina 60/40, del cual 60% es estafio y el 40%
plomo, se utiliz6 para los puntos de soldadura del circuito de nuestro robot M.E.P.

8.2.8. Socket para Arduino Nano

Figura 30. Sockets 10x10.

Los sockets nos sirvieron como base para fijar los controladores (Arduino Nano), se
utilizaron pensando en un recambio de Arduino, lo que facilitaria una reparacién en el peor

de los casos.
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8.2.9. Cables jumper (machoy hembra)

Figura 31. Jumpers macho-hembra

Los cables jumpers fueron vitales para cada una de las conexiones en nuestro circuito, estos

son muy resistentes y estéticos.

8.2.10. Sensor Ultrasonido

Figura 32. Sensor HC-SR04

Mas conocido como sensor de ultrasonido, este tiene la funcion de medidor de distancia para

nuestro robot M.E.P. Cuenta con un tamafio de 45mm x 27mm x 19mm.
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8.3. DISENO DEL CIRCUITO INTERNO

Para el disefio interno del circuito de robot cuadripedo, se deben tener en cuenta ciertos
factores importantes para su correcto funcionamiento. Los factores principales para tener en
cuenta en el desarrollo del circuito son el tamafio y las fuentes de alimentacion, en este caso
baterias, ver la figura 26, que seran las encargadas de proveer la energia necesaria a todos los
componentes internos del robot, tanto al Arduino como a servomotores, ultrasonido y matriz
led 8x8. Es importante tener en cuenta que todas las conexiones estan conectadas a GND en

comun evitando problemas en el circuito.

Jw AA Battery j
]H Asaneg vy VJ

fritzing

Figura 33. Circuito en fritzing
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Figura 34. Esquema en fritzing

8.3.1 CREACION DEL CIRCUITO IMPRESO

Teniendo en cuenta todo lo anterior, se disefié un circuito en Proteus para la fabricacion de una PCB
en fibra de vidrio unifax, ver figura 18, de tal manera que trabajaran dos Arduino en conjunto, ademas
de tener las conexiones necesarias tanto para la trasmision de sefiales Arduino-Servomotor y Arduino-
ultrasonido-Matrix led 8x8, ademés de las lineas de alimentacién cumpliendo con los factores

principales de tamafio de 9 x 4.7 CM y de alimentacion.

Se instalaron de manera apropiada y conveniente las lineas de alimentacion de cada uno de los
Arduino y demas componentes, asi mismo las lineas de componentes que seran alimentados por el

mismo Arduino a 5V, haciéndolo de la forma méas compacta y funcional posible, ver figura 35.
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Figura 36. PCB real
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8.4. ENSAMBLAJE Y TESTEO

Una vez terminada la fabricacion de la PCB, se procede en la instalacion de los sockets

correspondientes en el circuito y la instalacion de los cables de alimentacion (Rojo y negro).

el P,
¥ '-‘.

Figura 37. PCB con sockets instalados y Arduino montados

Una vez instalado, se procede a verificar el correcto funcionamiento de la alimentacion.

Figura 38.Prueba de alimentacion.
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Una vez verificada la correcta alimentacion, se realizaron pruebas con los servomotores para
nuevamente verificar que las lineas que conectan el Arduino a los motores funcionaran de
manera adecuada, adem&s de que estuvieran funcionando las lineas encargadas de la

alimentacion de los mismos motores.

Figura 39. prueba servomotores
Una vez realizada las pruebas correspondientes, se hizo realizo el montaje y ensamblaje de
las patas del robot, y asi mismo la realizacion de las conexiones y montaje de la pieza superior

de la base.

Figura 40. Ensamble chasis y patas.
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Por ultimo, se realizaron las Gltimas pruebas correspondientes a el sensor ultrasonido y la
pantalla led 8x8, antes y después del montaje.

Figura 41. Pruebas sensor HC-SR04
Obteniendo resultados positivos en las pruebas de cada componente y atendiendo a todas las
pruebas realizadas y en buen funcionamiento, se opt6 por sellar y terminar el ensamblaje
final, afadiendo el respectivo boton de encendido y apagado y la base superior encargada de

la porta baterias y la proteccidon interna de los componentes, ver figura 42.

Figura 42. Ajuste de ensamble.
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8.4.1. VISTAS DEL ROBOT Y ENSAMBLAJE TERMINADO

BOTON DE ENCENDIDO Y
APAGADO

Figura 43. vista lateral derecha.

Figura 44. Vista lateral l1zquierda.
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Figura 46. Vista frontal delantera.
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9. GUIA DE APRENDIZAJE ROBOT M.E.P.
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INSTITUCION EDUCATIVA COMUNITARIA DISTRITAL MANUEL ELKIN
PATARROYO

CARRERA 26 No 85-61
CODIGO DE ESTABLECIMIENTO: 108001074674
BARRANQUILLA-ATLANTICO

GUIA DE APRENDIZAJE
ACTIVIDAD #1

Saul Pérez Pérez

Conceptos basicos de la programacion

Aprendizaje y asimilacion de conceptos béasicos de la
programacion

Cordial saludo a los estudiantes.

En esta primera actividad estaremos iniciando nuestro trabajo
educativo con conceptos basicos y esénciales de la
programacion.

INICIEMOS CON UN VIDEO
M ;QUE ES LA PROGRAMACION? &) | COMO APRENDER A
PROGRAMAR | VLUFIRE &) - YouTube
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CONTENIDO DE LA GUIA

Realizaremos un pequefio recorrido conceptual de diferentes términos importante y
principales al momento de relacionarse y comprender la programacion.

Estos conceptos son los siguientes:

¢ Qué es la programacion?

La programacion es la creacion o disefio de un proceso el cual codifica, organiza y
protege el codigo fuente de algun software, en otras palabras, son el paso a paso que
debe seguir un hardware (robot u otro elemento fisico programable). Hablando de
forma mas técnica, la programacion se realiza mediante el uso de algoritmos que se
podrian explicar como reglas o instrucciones que deben seguirse para resolver el
problemay lograr el objetivo [31].

¢ Qué es Arduino?

Arduino es una plataforma de creacion de electronica de cédigo abierto, la cual esta
basada en hardware y software libre, flexible y facil de utilizar para los creadores y
desarrolladores. Esta plataforma permite crear diferentes tipos de microordenadores de
una sola placa a los que la comunidad de creadores puede darles diferentes tipos de uso
[32].

o
S
S
=
=
2
2
&
<

Figura 47. Placa Arduino MEGA (hardware) [32].

¢ Qué es lenguaje de programacion?

En términos generales, un lenguaje de programacién es una herramienta que permite
desarrollar software o programas para computadora. Los lenguajes de programacion
son empleados para diseflar e implementar programas encargados de definir y
administrar el comportamiento de los dispositivos fisicos y ldgicos de una
computadora. Lo anterior se logra mediante la creacion e implementacion de
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algoritmos de precision que se utilizan como una forma de comunicacion humana con
la computadora. [33]

¢ Qué es variable de programacion?

Una variable en programacion es un elemento de datos con nombre cuyo valor puede
cambiar durante el curso de la ejecucién de un programa. EI nombre de la variable debe
seguir el convenio de denominacion de un identificador (caracter alfabético o nimero
y el signo de subrayado). Cuando se define més de una variable en una sola declaracion,
el nombre debe ir separado por comas. Cada declaracion de variable debe finalizar con
un signo de punto y coma. Los nombres de variables no pueden coincidir con una
palabra reservada. [34]

¢ Qué es compilar un codigo?

la tarea de compilar se refiere al proceso de traduccion del cédigo fuente,
entendiéndose por codigo fuente las lineas de cddigo que se han escrito en un lenguaje
de programacidn, Esta compilacion del codigo fuente de un programa se realiza debido
a que el cddigo trabajado por el lenguaje de programacién no es ejecutable
directamente por la computadora, es por ella la necesidad de traducir las instrucciones
contenidas en el texto al llamado “lenguaje de maquina” o codigo binario, la nica
manera posible de que la computadora entienda y luego ejecute las sentencias las
ordenes e instrucciones determinadas por el cédigo fuente. [35]

¢, Qué es un codigo fuente?
El codigo fuente es la parte mas importante de cualquier programa, ya que en él se

determina lo que queremos que la computadora haga por nosotros. Basicamente se trata
del conjunto de lineas de texto indicando 6rdenes y sentencias que se escriben mediante
el editor de un lenguaje de programacion. [35]

¢, Qué son Funciones?

Una funcion es un blogue de cédigo con un nombre y un conjunto de estamentos que
son ejecutados cuando se llama a dicha funcion. Las funciones de usuario se crean para
realizar tareas repetitivas reduciendo de esa manera el tamafio del programa. Las
funciones estan asociadas a un tipo de valor "type", este es el valor que devolvera la
funcién una vez termine su ejecucion. [36]

Ejemplo:

type nombreFuncion (parametros)

{

Estamentos o instrucciones;

¥
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¢ Qué son las llaves? {}

Las llaves definen el principio y el final de un bloque de instrucciones. Se usan para
delimitar el inicio y fin de funciones como setup()o para delimitar el alcance de los
bucles y condicionales del programa. [37]

funcién ()

{

Estamentos o instrucciones;

¥

¢ Qué es punto y coma?

El punto y coma ";" se utiliza para definir el final de una instruccién y separarla de la
siguiente. Si no colocamos punto y coma, el programa va a interpretar mal las
instrucciones y se va a producir un error de compilacién. [38]

digitalWrite (10, HIGH);

¢ Qué son bloques de comentario?

Los blogues de comentarios son areas de texto que nos ayudan a describir o
comentar un programa, estos bloques seran ignorados a la hora de compilar el
programa en nuestro Arduino. [39]

[*El blogue de comentario ayuda
al programador a describir el programa */

¢ Qué son lineas de comentarios?

Las lineas de comentarios tienen la misma funcién que los bloques de comentarios, la
Unica diferencia es que las lineas de comentarios suelen usarse para comentar
instrucciones ya que solo afectan a una linea. [40]

Ejemplo:

Las barras diagonales inician el comentario en el programa

int x = 10; //declara la variable 'x' como tipo entero de valor 13
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ACTIVIDADES PARA LOS ESTUDIANTES

Después de haber leido atentamente los diferentes conceptos basicos en la
programacién, tendran el compromiso de trabajar las siguientes actividades;

1. Elabora un crucigrama con los términos y definiciones basicas de la lectura

anterior.
2. Disefia una de sopa de letras con los conceptos trabajados.

¢QUE SE TENDRA EN CUENTA PARA EVALUARTE?

e Puntualidad en la entre de las actividades.

e Creatividad y orden en el desarrollo del crucigrama y la sopa de letras.
(utilizar lapices de colores, regla...)

e Aprehension de los conceptos de la lectura.

e Responsabilidad con la consulta de la informacién solicitada en la guia.
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INSTITUCION EDUCATIVA COMUNITARIA DISTRITAL MANUEL ELKIN
PATARROYO

CARRERA 26 No 85-61
CODIGO DE ESTABLECIMIENTO: 108001074674
BARRANQUILLA-ATLANTICO

GUIA DE APRENDIZAJE
ACTIVIDAD # 2

Saul Pérez Pérez

Conociendo el Arduino, su estructura y el funcionamiento.

Aprender a conocer el Arduino.

Cordial saludo a los y las estudiantes.

En esta segunda actividad tendremos como objetivo principal
darte a conocer todo lo relacionado con el microcontrolador
Arduino, mostrandote como se encuentra conformada su
estructura fisica, ademas de su facil funcionamiento para que te
familiarices con esta herramienta bastante increible,
adicionando a esto, de que seas capaz de aprender a través de €l
y puedas experimentar todo lo que puedes construir junto a él
microcontrolador Arduino.

iAnimos, aprendamos juntos!
EMPECEMOS CON UN VIDEO
https://www.youtube.com/watch?v=R6IrBZLINrw
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https://www.youtube.com/watch?v=R6lrBZLINrw

Conociendo el Arduino, su estructura y el funcionamiento:

e Estructura fisica
e Tipos de Arduino (mas usados o comunes)
e Programacion y Software

FUNCIONAMIENTO DEL ARDUINO
El Arduino es una plataforma que nos permite el desarrollo de programacion y
electronica a través de una misma herramienta en donde se pueden desarrollar muchos
proyectos para tu aprendizaje, por ello quiero ayudarte a comprender su
funcionamiento y estructura para que seas capaz de trabajar con el y desarrollar tus
propios programas [41]. jvamos animate!

Actividad — Lee y aprende.

Lo primero para tener en cuenta el funcionamiento del Arduino, es su estructura fisica
para poder pasar a ensefiarte sobre como usar su software y programarlo para tus
proyectos.

1. Estructura fisica

ATmegal6U2

Regulador  Cristal
Controlador IC/USS

de voltaje

Voltaje de Entrada Puerto USB-B
de 7a 12 VDC

Centro polo positivo

Botén Reset

ICSP para

interfaz USS

(12C) SCL - Reloj serie
(12C) SDA - Datos serie

LED pin 13
No conectado
Referencia de voltaje E/S
Reset

Salida 3.3 VDC

Salida 5 VDC

Tierma

(SP1) SCK - Reloj serie
(sP1) MISO - / salida

(SP1) MOSI - Salida maestro / Entrada esclavo
(SP1) SS - Selector esclavo

ey

Del O al 13 Pines Digitales
NOTA: Los pines con "~" soportan PWM

Tiema

Volitaje de entrada

Pin Analégico O
Pin Analégico 1
Pin Analégico 2
Pin Analégico 3
Pin Analégico 4 / (12C) SDA
Pin Analégico S / (12C) SCL

1

forENWANON

Interrupcion 1
Interrupcién 2
@D
RXD

§ % \~Wid) TVLIOI0

wivas ml BOVN = 2 ONINGHEY NAN e
o i
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i.

Microcontrolador

ATmega328 RESET

Most sSCx
icsp GND Miso

Figura 48. Tutorial Basico Arduino [41].
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El Arduino es un microcontrolador muy complejo en su estructura, cuenta con muchos
componentes que hacen parte fundamental de su funcionamiento (ver imagen), pero
nos vamos a enfocar en las partes mas convenientes y de utilidad con la que podemos
llevar a cabo muchos de los proyectos que puedes elaborar con él [42].

A) PUERTO DE ALIMENTACION Y PUERTO USB.
El Arduino cuenta con 2 puertos para trabajar, uno es el de alimentacion y otro es el
puerto USB, ambos con tareas diferentes.

Figura 49. Puerto de alimentacion.

Este es el conector o puerto utilizado para la alimentacion independiente del Arduino,
en este caso la ilustracion corresponde al puerto del ARDUINO UNO, este puede ir
variando, dependiendo la tarjeta de Arduino que usemos, ya sea nano, mega, O
cualquier otro. Este acepta una alimentacién entre 7'y 12V.

Figura 50. Puerto USB.

Este conector o puerto USB cumple 2 tareas fundamentales en el Arduino, sirve para
alimentar el mismo y ademas es usado para la comunicacion entre la placay el software
de Arduino, ayuda a la carga de los programas desarrollados y las instrucciones que
son entregadas a la placa para el funcionamiento de los proyectos.

82



Figura 51. PINES GNV Y 5V.

Estos pines ayudan a la alimentacion de circuitos externos alimentados por la placa,
aqui encontramos los pines correspondientes a 3.3V, 5V y GND, teniendo en cuenta
nuestros requerimientos al usar el Arduino podemos usar 2 0 3 de estos mismos.

Figura 52. Pines digitales y analogos.
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El Arduino cuenta con 2 tipos de pines para trabajar

. Pines Analogos
Estos pines trabajan con sefiales que solo tienen 2 estados, seran reconocidas
como 1 o 0, alto o bajo, solo trabaja con sefiales de 0V a 5V dando las
instrucciones de alto o bajo.

) Pines Digitales
Arduino Uno tiene 13 sefiales digitales que pueden funcionar como entrada o
salida definidas en el programa que se desarrolle para nuestro proyecto, o sea,
leera 5V 0 0V, o entregara 5V o 0V. el nimero de pines cambia dependiendo el
modelo de Arduino que usemos en nuestros proyectos, modelos como el
Arduino Mega tienen 54 sefiales digitales, que funcionan de la misma forma
que la del Arduino Uno o el nano que su nimero de pines también cambia [43].

Figura 53. Led de encendidoy TX — RX.

. LED Encendido
Este Led es el encargado de indicar la alimentacion correcta a la placa de
Arduino. Se enciende una vez alimentado el Arduino.

. LED'STXY RX
Estos Led’s realizan la tarea de indicar cuando existe una comunicacion entre
la placa de Arduino y una computadora, ambos parpadean cuando se cargan los
programas que se desarrollan en el software de Arduino.
Son bastante utiles en el proceso de depuracion [44].

Figura 54.Botdn de reset.
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Reinicia o pone en estado inicial al controlador ATMEGA del Arduino

Figura 55.Microcontrolador ATmega.

Este es el procesador y corazén y cerebro de la placa de Arduino, es el encargado de
ejecutar los programas y acciones que le sean asignado como tareas.

ARDUINO UNO ARDUINO YUN

Figura 56. Tipos de Arduino (comunes).

Son los Arduino méas comunes y usados que hay
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Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

flexiones

#include <Servo.h> .
Servo Servocodol;

Servo Servomanol;

Servo Servohombrol;

Servo ServocodoZ2;
Servo Servomano?2;
Servo Servohombro?2;

Servo Servohombro3;
Servo Servocodo3;

Servo Servomano3;

Figura 57. Software o plataforma Arduino.

Para empezar a programar la placa Arduino es necesario descargar un IDE (Integrated
Development Environment). EI IDE es un conjunto de herramientas de software que
permiten a los programadores desarrollar y grabar todo el codigo necesario para hacer
que nuestro Arduino funcione como queramos. El IDE de Arduino nos permite escribir,
depurar, editar y grabar nuestro programa (llamados “sketches” en el mundo Arduino)
de una manera sumamente sencilla, en gran parte a esto se debe el éxito de Arduino, a
su accesibilidad [45].

El area de trabajo puede ser dividida en 5 grandes partes. De arriba abajo son: la barra
de menus, la barra de botones, el editor de codigo, la barra de consola de mensajes, y
la barra de estado.

La mayoria del tiempo estaremos trabajando en el editor de cddigo, donde
desarrollaremos nuestros proyectos.

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Figura 58. Elementos de la barra de menu.
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https://www.mcielectronics.cl/shop/category/arduino-tarjetas-428
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Botones:

Verificar: Este boton realiza dos funciones: comprueba que no haya error en nuestro
cddigo, y si no hay problemas, lo compila.

0

Subir: Este boton lo utilizamos luego de “Verificar”. Su funciéon es cargar en la
memoria del microcontrolador el programa que hemos escrito.

Nuevo: Crea un nuevo sketch vacio.

Abrir: Despliega un ment con todos los sketches disponibles para abrir. Podemos abrir
nuestros propios sketches como la gran cantidad de sketches que viene listos como
ejemplos para probar, clasificados en categorias dentro del mend.

Apartados

Archivo: Ofrece acciones estandar como crear un nuevo documento sketch, abrir uno
existente, guardarlo, cerrarlo, cerrar el IDE, etc. También afiade otras funciones
interesantes, como “Ejemplos” donde podemos acceder a los sketches de ejemplo que
vienen de serie con el IDE y gracias a la entrada “Proyectos” podemos acceder a
nuestros propios sketches guardados en las diferentes subcarpetas que hay dentro de la
carpeta “Arduino”.

Editar: Ademas de ofrecer acciones estandar como deshacer y rehacer, cortar, copiar
y pegar texto, seleccionar todo el texto o buscar y remplazar texto, podemos ver otras
acciones interesantes. Por ejemplo, gracias a la entrada “copiar al foro” podemos copiar
el codigo de nuestro sketch al portapapeles de nuestro sistema operativo en una forma
que es especialmente adecuada para pegarlo directamente en la foto oficial de Arduino.
También podemos “copiar como HTML” el cual copia en una forma especial para
pegarlo en paginas web genéricas.
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Programa: en este menu se ofrece la accion de verificar/compilar nuestro sketch, la
de abrir la capeta donde esta guardado el fichero “.ino” que se esta editando en este
momento, la de afiadir en una nueva pestafia un nuevo fichero de c6digo a nuestro
sketch y la de importar librerias.

Herramientas: En este menu se ofrecen diferentes herramientas variadas, como la
posibilidad de auto-formatear el codigo para hacerlo mas legible, la posibilidad de
guardar una copia de todos los sketches del proyecto actual en formato .zip, la
posibilidad de abrir el monitor serie, etc. Otras herramientas mucho méas avanzadas son
por ejemplo la entrada “Programador:” que podemos usar para seleccionar un
programador externo y poder grabar el sketch en memoria a través de dicho
programador o “Quemar bootloader”, util cuando queramos grabar un nuevo
bootloader en el microcontrolador de la placa.

Ayuda: desde este menu podemos acceder a varias secciones de la pagina web oficial
de Arduino que contienen diferente articulos, tutoriales y ejemplos de ayuda. No se
necesita internet para consultar duchas secciones ya que eta documentacion se descarga
junto con el propio IDE, por lo que su acceso se realiza en forma local.

ACTIVIDADES PARA LOS ESTUDIANTES

Después de haber leido atentamente cada uno de los diferentes conceptos y observado
las diferentes figuras, que son esenciales en la programacion, tendremos el compromiso
de trabajar los siguientes puntos de la actividad,;

1. Consulta: ¢cuél es el lenguaje de programacion mas usado en Arduino?
2. Consulta sobre el Arduino nano, uno y mega; ¢Cuantos pines tiene el
Arduino? Especificalos y ¢Cual es la estructura del Arduino?

¢QUE SE TENDRA EN CUENTA PARA EVALUARTE?

e Puntualidad en la entre de las actividades.

e Aprehension de los conceptos de la lectura.

e Responsabilidad con la consulta de la informacién solicitada en la guia.
e Informacidn con fuentes académicas validas.
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INSTITUCION EDUCATIVA COMUNITARIA DISTRITAL MANUEL ELKIN
PATARROYO

CARRERA 26 No 85-61
CODIGO DE ESTABLECIMIENTO: 108001074674
BARRANQUILLA-ATLANTICO

GUIA DE APRENDIZAJE
ACTIVIDAD # 3

Saul Pérez Pérez

CONOCIENDO EL KIT — MATERIALES Y ROBOT M.E.P

Conocer las herramientas de trabajo, KIT — ROBOT M.E.P

Cordial saludo a los y las estudiantes.

El objetivo principal de la actividad 3 es darte a conocer cada
uno de los materiales con los que trabajaras, mostrarte mas a
fondo como esta conformado el kit de trabajo y ademas aprendas
acerca de cada una de las herramientas que tendras en tus manos
con la ayuda del profesor.

iAnimos aprendamos juntos!

KIT -ROBOT M.E.P Y HERRAMIENTAS
El kit estd conformado por el robot M.E.P y una caja de herramientas donde encontraras
materiales adicionales con los cuales podras trabajar con la ayuda de tu profesor.
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1. ROBOT M.E.P.
El robot M.E.P. Estd construido con diversos componentes con los cuales
tendras la oportunidad de trabajar, estos son los siguientes:

Figura 59. Arduino Nano.

Figura 60. Servomotores SG-90.
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Figura 61. Pantalla led 8x8.

Figura 62.Sensor ultrasonido HC-SR04.

Figura 63. Baterias de Litio Recargables.
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Figura 64. Cargador portéatil de baterias.

ESTRUCTURA ROBOT M.E.P

Figura 65. Estructura CAD.

Mezclando todos estos componentes encontraras una herramienta bastante creativa
como lo es el Robot arafia M.E.P, con el que podrés elaborar ciertas tareas para su
funcionamiento.
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2. CAJA DE HERRAMIENTAS

La caja de herramientas esta conformada por varios componentes que te ayudaran
al desarrollo de nuevas actividades y laboratorios como los siguientes:

Arduino UNO R3 Compatible.
1x Protoboard MB-102.

Caja de componentes de almacenamiento.
LED (rojo, azul, verde).
Resistencia de 330 ohmios.
Resistencia de 1K.

Zumbador activo.

Zumbador pasivo.

. Interruptor de boton.

10. Tubo digital.

11. Soporte para 6 pilas AA.

12. Interruptor de bola.

13. Fotorresistor.

14. Resistencia ajustable.

15. Sensor de llama.

16. Receptor de infrarrojos.

17. Sensor de temperatura LM35.
18. 74H595.

19. Matriz de punto LED 8x8.

20. Cable USB tipo A para Arduino.
21. Cables para protoboard.

22. Mini control remoto.

© oo N Ok WDRE

ACTIVIDADES PARA LOS ESTUDIANTES

Después de haber leido atentamente cada uno de los diferentes conceptos esenciales en
la programacion, tendremos el compromiso de trabajar los siguientes puntos de la
actividad,

1. Construir una infografia con los temas abordados en la lectura.
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e Puntualidad en la entre de las actividades.

e Creatividad y orden en el desarrollo de las actividades

e Aprehension de los conceptos de la lectura.

e Responsabilidad con la consulta de la informacién solicitada en la guia.
e Informacidn con fuentes académicas validas.

e Creatividad en el disefio de la infografia.

INSTITUCION EDUCATIVA COMUNITARIA DISTRITAL MANUEL ELKIN
PATARROYO

CARRERA 26 No 85-61
CODIGO DE ESTABLECIMIENTO: 108001074674
BARRANQUILLA-ATLANTICO

GUIA DE APRENDIZAJE
ACTIVIDAD #4

Saul Pérez Pérez

PRACTICAS LAB #1 - PROGRAMACION MATRIZ LED

Cordial saludo a los y las estudiantes.
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El objetivo principal de la actividad 4 es permitir familiarizarte
y conocer cdmo puedes trabajar con una matriz LED 8x8,
mostrarte cada uno de los codigos de distintas caras que podras
simular con la ayuda del software Arduino.

iAnimos aprendamos juntos!

MATERIALES Y HERRAMIENTAS
Arduino Nano.

Baterias de litio recargables.
Matriz LED 8x8.

Cable Arduino.

Cadigos de programacion.
Computador con software Arduino.
Wifi o internet banda ancha.

@ "o a0 T

MONTAJE
> Realizar conexion cable Arduino-pc.
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Figura 66. Conexion Arduino-Pc.

» Abrir software Arduino verificar que el puerto del cable Arduino haya sido leido
correctamente. (dando clic izquierdo en la parte superior de la pantalla en la
opcion “HERRAMIENTAS”, luego damos clic en “PUERTO”). En caso de que
aparezca la opcion de puerto deshabilitada, esto quiere decir que ha ocurrido un
problema, puede ser que no se conectd bien el cable, o que el puerto USB donde
se conectd no funciona.

@ cara_eliminade Arduine 1.8.13 Hourly Build 2020/03/25 03:33

Archivo Editar Programa rramientas  Ayuda

Auto Formato Ctrl+T
Archivo de programa.
Reparar codificacian & Recargar.

cara_eliminado

Administrar Bibliotecas... Ctrl+Mayts+|
Menitor Serie Ctrl+ Mayids+M
LedControl lc= Serial Plotter Ctrl+Mayis+L

WiFi101 / WiFiNINA Firmware Updater
byte cara3 [8

B11100111, Placa: "Arduino Mano” »
B10100101 Procesador: "ATmega328P (Old Bootloader)" >
Bjﬂ Puerto: "COM4" 3 Puertos Serie
BOOOL11000, Obtén informacion de la placa ~  COM4
BOO00000O, Programador: "AVRISP mkll" b
B00011000, Cuemar Bootloader
BOO100100,
BO1111110

bi

Figura 67. Software Arduino.

> Luego de verificar la conexién copiamos y pegamos o transcribimos uno de los
cédigos en el apartado de Arduino software para simular una cara, en este caso
tomamos “cara_eliminado”.
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lc.shutdown (0, false) 7
lc.setIntensity(0,4);
lc.clearpisplay(0);

}

void loop()
{

mostrar_0();
}

void mostrar_0()
{
for (int i=0; i < 87 i+4)

lc.setRow (0,1, cara3[i]) s
¥
N

Figura 68. Software Arduino.

» Una vez tengamos el codigo copiado le vamos a dar clic en la opcion “verificar”,
que es el logotipo de un v este se encuentra en la parte superior izquierda de la
pantalla, esta opcion se encarga de revisar todo el codigo para verificar si esta
correctamente escrito o tiene algun error ya sea de l6gica o simplemente de
digitacion.

@ cara_eliminado Arduino 1.8.13 Howrly Build 2020/03/253 03:33

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

cara_eliminado

le.shutdown {0, falses) ;
lc.setIntensityv (0,4) 7
lec.clearDisplay (0} ;

}
wvold loop ()
i
mostrar_0() 7
H
void mostrar_ 0()
i

for (int i=0; i < 8; i++)

lc.setRow (0,i,cara3[i]l) s

}
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Figura 69. Software Arduino.

» En caso de que tengamos algun error en nuestro c6digo nos aparecera subrayado
el renglon donde se encuentra el error y en la parte inferior de la pantalla nos
aparecera descrito dicho error, en este caso observamos que hay una llave o
corchete de mas, el cual se debera borrar. En cualquier caso, de error debera ser
corregido para que nos permita enviar el codigo a nuestra tarjeta de Arduino
fisica.

lc.setRow (0,4, cara3[i]);

H

expectad declaration before ¥ token

Figura 70. Software Arduino.

> Luego de haber verificado nuestro cddigo vamos a ir a la opcion de subir que se
encuentra justo al lado de la opcion de verificar, esta opcion envia el cddigo de
gue se encuentra en nuestro pc para grabarlo en la memoria de la tarjeta Arduino
fisica, lo cual simulara con éxito la cara deseada.
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@ cara_eliminade Arduine 1.8.13 Hourly Build 2020/03/25 03:33

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

nclude "LedControl.h™
LedContreol lc=LedControl (11,12,10,1};

byte cara3 [8]={
B11100111,
B10100101,
B11100111,
BOO0O11000,
BOOOOOOOO,
BOO0O11000,
BOO100O100,
BO1111110

volid setup ()

lc.shutdown (0, false);

1~ cotTntancitr i AV -

Figura 71. Software Arduino.

Una vez subido nuestro cadigo a la tarjeta Arduino fisica, nos aparecera en la
parte inferior de la pantalla la palabra “SUBIDO”, esto nos indicara que el
cddigo ha sido subido con éxito.

BO1111110
¥

volid setup()

lc.shutdown (0, false) ;
lc.setIntensity (0,4);

lc.clearDisplay (0);

Figura 72. Software Arduino.

Ya solo queda encender nuestro ROBOT M.E.P y observar lo que realiza nuestro
codigo en la matriz LED 8x8. Vemos que nuestro robot esta simulando la cara
deseada.

99




Figura 73. Matriz LED.

> Este paso a paso lo podremos realizar con cualquiera de los cédigos que se
encuentran en el banco de codigos o también si realizamos un cédigo nuevo.

> FIN.

En caso de querer disefar ustedes mismos una carita, tendran como ayuda la siguiente
pagina web LED Matrix Editor (xantorohara.github.io) ,la cual deben visitar, para esta
generar el codigo binario de las caritas de una manera mucho mas sencilla, en caso de
no querer disefiar su propia carita, pueden optar por una carita del banco de caritas que

les ofrecemos.
Afdm AS Dyle amays

TEXTO A COPIAR

WY 9]

Figura 74.Pagina web de ayuda.

> Para obtener el cddigo binario desde esta pagina web, simplemente dibujamos la
cara deseada dando clic en cualquiera de los circulos y luego le damos clic en la
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opcion “AS BYTE ARRAYS” y luego en insertar, y de esta forma obtenemos el
cddigo en binario para copiarlo y pegarlo en nuestro software Arduino.

ACTIVIDADES PARA LOS ESTUDIANTES

Después de haber leido atentamente cada uno de los diferentes conceptos esenciales en
la programacion, tendremos el compromiso de trabajar los siguientes puntos de la
actividad,;

1. Elabora un mapa conceptual en relacion con el tema desarrollado en la
lectura del contenido de la guia.

¢QUE SE TENDRA EN CUENTA PARA EVALUARTE?

e Puntualidad en la entre de las actividades.

e Creatividad y orden en el desarrollo del crucigrama, mapa conceptual y la sopa
de letras. (utilizar lapices de colores, regla...)

e Aprehension de los conceptos de la lectura.

e Responsabilidad con la consulta de la informacidn solicitada en la guia.
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INSTITUCION EDUCATIVA COMUNITARIA DISTRITAL MANUEL ELKIN
PATARROYO

CARRERA 26 No 85-61
CODIGO DE ESTABLECIMIENTO: 108001074674
BARRANQUILLA-ATLANTICO

GUIA DE APRENDIZAJE
ACTIVIDAD #5

Saul Pérez Pérez

PRACTICAS LAB #2 - PROGRAMACION SENSOR
ULTRASONIDO HC-SR04

Cordial saludo a los y las estudiantes.

El objetivo principal de la actividad 5, es que puedas
familiarizarte y conocer como puedes trabajar con un sensor
ultrasonido HC-SR04, que puedas conocer el codigo que te
brindamos, el cual simula o funciona como medidor de
distancia.

iAnimos aprendamos juntos!

102



CONTENIDO DE LA GUIA

MATERIALES Y HERRAMIENTAS

Arduino Nano.

Sensor ultrasonido HC-SR04.

Cable Arduino.

Cadigo de programacion.

Computador con software Arduino.
Wifi o internet banda ancha (opcional).

e =

MONTAIJE
> Realizar conexion cable Arduino-pc.

Figura 75. Conexion Arduino-Pc.

» Abrir software Arduino verificar que el puerto del cable Arduino haya sido leido
correctamente. (dando clic izquierdo en la parte superior de la pantalla en la
opcion “HERRAMIENTAS?”, luego damos clic en “PUERTO”). En caso de que
aparezca la opcion de puerto deshabilitada, esto quiere decir que ha ocurrido un
problema, puede ser que no se conectd bien el cable, o que el puerto USB donde
se conecto no funciona.
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@ cara_eliminade Arduine 1.8.13 Hourly Build 2020/03,/25 03:33

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Auto Formato Ctrl+T
Archivo de programa.
cara_gliminado Reparar codificacion & Recargar.
Administrar Bibliotecas... Ctrl+Mayus+
Monitor Serie Ctrl+Maytis+M
LedControl lc= Serial Plotter Ctrl+ Mayus+L

byte cara3 [8

WiFi101 / WiFiMIMA Firmware Updater

B11100111, Placa: "Arduino Mano"
B10100101, Procesador: "ATmega328P (Old Bootloader)”
Bll‘ Puerto: "COM4" Puertos Serie
BOOOD11000, Obtén informacidn de la placa v COM4
500000000, Prograrmadaor: "AVRISP mkl"
300011000, Quemar Bootleader
BOO100100,
BO1111110
}i

Figura 76. Verificacion de conexion.

» Luego de verificar la conexidn copiamos y pegamos, o transcribimos el cédigo
en el apartado de Arduino software.

» Una vez tengamos el codigo copiado le vamos a dar clic en la opcion “verificar”,
que es el logotipo de un v este se encuentra en la parte superior izquierda de la
pantalla, esta opcion se encarga de revisar todo el codigo para verificar si esta
correctamente escrito o tiene algun error ya sea de l6gica o simplemente de
digitacion.

@ sensor_distancia Arduino 1.8.13 Hourly Build 2020/03/25 03:33

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

sensor_distancia

i=fine Pecho 6
#define Ptrig 7

long duracion, distancias
volid setup() {
Serial.begin (2600) ; /4 inicializa el puerto seria a %600 baudios
pinMode (Pecho, INPUT) ; // define el pin €& como entrada (echo)
inMode (Ptrig, OUTPUT) ; // define el pin 7 como salida (trigexr)
nMo (13, 1)» // Define 1 pin 13 como salida

pinMode (4, 1):

volid loop () |

digitalWwrite {(Ptrig, LOW);
layMicroseconds (2) 7
HIGH) ;7
layMicroseconds (10) ;7
LOW) 7

gitalWrite (Ptrig, // genera el pulsc de triger por 10ms
digitalWwrite (Ptrig,

Figura 77. Software Arduino.
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» En caso de que tengamos algun error en nuestro codigo nos aparecera subrayado
el renglon donde se encuentra el error y en la parte inferior de la pantalla nos
aparecera descrito dicho error, en este caso observamos que hay una llave o
corchete de mas, el cual se debera borrar. En cualquier caso, de error debera ser
corregido para que nos permita enviar el cddigo a nuestra tarjeta de Arduino
fisica.

)

void loop()
{
mostrar 0();
}
oid mostrar_0()
{

for (int i=0; i < 8; i+#)

lc.setRow(0,1,cara3[i]);

13

expected declaration before ' foken

Figura 78. Error de codigo en Software Arduino.

» Luego de haber verificado nuestro cdédigo vamos a ir a la opcion de subir que se
encuentra justo al lado de la opcion de verificar, esta opcién envia el codigo que
se encuentra en nuestro pc para grabarlo en la memoria de la tarjeta Arduino
(fisica). En este caso, estamos trabajando Unicamente con el sensor ultrasonido
HC-SR04, por lo cual debemos subir el mismo codigo en los dos Arduinos nano,
esto para evitar que las patas del robot se muevan a la hora de utilizar el medidor
de distancia, cabe aclarar que se debe dejar conectado el Arduino que tiene el
sensor ultrasonido HC-SR04 y no necesitaremos encender nuestro robot porque
el pc nos entregara el voltaje necesario para el funcionamiento del sensor.
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& cara_eliminado Arduino 1.8.13 Hourly Build 2020/03/25 03:33

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

_eliminado

"LedControl.h™

nclude

LedControl lc=LedContreol (11,12,10,1);

bvte cara3 [8]1={
B11100111,
B10100101,
B11100111,
BOOGO11000,
BOOGOOOOOO,
BOOO11000,
BOOL1O0O100,
BO1111110

P

vold setup ()

{

lc.shutdown (0, false) s

T~ cat+Trtarocatr 00 AY -

Figura 79. Subir codigo.

Figura 80. Conexion sensor-pc.

» Una vez subido nuestro codigo a la tarjeta Arduino fisica, nos aparecera en la
parte inferior de la pantalla la palabra “SUBIDO”, esto nos indicara que el
cédigo ha sido subido con éxito. Luego debemos dar clic en el icono de la lupa
que se encuentra en la parte superior derecha este icono representa la funcién de
monitor serial, el cual vamos a utilizar para poder visualizar nuestro medidor de
distancia, en dicho apartado nos aparecera la distancia en centimetros, a la cual
detecta nuestro sensor un obstaculo, cuando un obstaculo se encuentre a menos
de 10 cm observaremos las palabras “muy cerca”.
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BO1111110
b

void setup()

lc.shutdown (0, false) ;
lc.setIntensity (0, 4);

lc.clearDisplay (0);

Figura 81. Software Arduino.

@ sensor distancia Arduino

@ comd - o x

Enviar

Muy cerca....... " :
17cm 4
13cm

1l2em

1l6cm

2lcm

19%cm

llcm

Jem

Muy Cerca.......

1llem

6cm

Muy cerca.......

Tem

Muy cerca.......

v
[ Autoscrall ] Mastrar marca temporal Nueva linea w9600 baudio v Limpiar salida
digitalwrite (13, 0}/ en bajo el pin 13
digitalWrite (4, 1);
}
1f (distancia <= 10 && distancia >= 1){ v

Figura 82. Mediciones de distancia.

» Por ultimo, solo nos queda divertirnos utilizando cualquier objeto frente al
sensor ultrasonido HC-SR04 para que este nos mida la distancia a la cual se
encuentra.

> FIN.
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ACTIVIDADES PARA LOS ESTUDIANTES

Después de haber leido atentamente cada uno de los diferentes conceptos esenciales en
la programacion, tendremos el compromiso de trabajar los siguientes puntos de la
actividad,;

2. Construir una infografia con los temas abordados en la lectura.

¢QUE SE TENDRA EN CUENTA PARA EVALUARTE?

e Puntualidad en la entre de las actividades.

e Creatividad y orden en el desarrollo del crucigrama y la sopa de letras.
(utilizar lapices de colores, regla...)

e Aprehension de los conceptos de la lectura.

e Responsabilidad con la consulta de la informacién solicitada en la guia.

e Informacidn con fuentes académicas vélidas.

e Creatividad en el disefio de la infografia.

108




INSTITUCION EDUCATIVA COMUNITARIA DISTRITAL MANUEL ELKIN
PATARROYO

CARRERA 26 No 85-61
CODIGO DE ESTABLECIMIENTO: 108001074674
BARRANQUILLA-ATLANTICO

GUIA DE APRENDIZAJE
ACTIVIDAD # 6

Saul Pérez Pérez

PRACTICAS LAB #3 - PROGRAMACION SERVO
MOTORES SG90

Cordial saludo a los y las estudiantes.

si has llegado hasta aqui, significa que has cumplido con
todas las actividades anteriores y ya estds listo para
divertirte con el robot M.E.P.

En esta experiencia podras trabajar con él, asignarle tareas
0 acciones basicas que el realizara por ti, puedes hacer que
baile junto a ti, también puedes ordenarle que camine a tu
lado o simplemente puedes organizar una competencia con
el de quién hace mas flexiones, rétalo y mira quién gana.
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CONTENIDO DE LA GUIA

MATERIALES Y HERRAMIENTAS

Arduino Nano.

Sensor ultrasonido HC-SR04.

Cable Arduino.

Cadigo de programacion.

Computador con software Arduino.

Wifi o internet banda ancha (opcional).
. Librerias necesarias

3 —xT o oSa@

MONTAIJE
> Realizar conexion cable Arduino-pc.

Figura 83. Conexion Arduino-Pc.

> Abrir software Arduino verificar que el puerto del cable Arduino haya sido leido
correctamente. (dando clic izquierdo en la parte superior de la pantalla en la
opcion “HERRAMIENTAS”, luego damos clic en “PUERTO”). En caso de que
aparezca la opcion de puerto deshabilitada, esto quiere decir que ha ocurrido un
problema, puede ser gque no se conectd bien el cable, o que el puerto USB donde
se conectd no funciona.

110




@ cara_eliminade Arduine 1.8.13 Hourly Build 2020/03,/25 03:33

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Auto Formato Ctrl+T

Archivo de programa.
cara_eliminada,

Reparar codificacion & Recargar.

#include Administrar Bibliotecas... Ctrl+Maytis+|
Monitor Serie Ctrl+Maytis+M
LedControl lc= Serial Plotter Ctrl+ Mayus+L

WiFi101 / WiFiMIMA Firmware Updater
byte cara3 [8

B11100111, Placa: "Arduino Mano" »
B10100101, Procesador: "ATmega328P (Old Bootloader)” >
Bll‘ Puerto: "COM4" E Puertos Serie
BOOOD11000, Obtén informacidn de la placa v COM4
500000000, Prograrmadaor: "AVRISP mkl" >
300011000, Quemar Bootleader
BOO100100,
BO1111110

}i

Figura 84. Software Arduino.

» Luego de verificar la conexidon copiamos y pegamos, o transcribimos el codigo
en el apartado de Arduino software.

» Una vez tengamos el codigo copiado le vamos a dar clic en la opcion “verificar”,
que es el logotipo de un v este se encuentra en la parte superior izquierda de la
pantalla, esta opcidn se encarga de revisar todo el codigo para verificar si esta
correctamente escrito o tiene algun error ya sea de l6gica o simplemente de
digitacion.

vo Servomanod;

int pos=0;

//pata derecha delantera

#define servo_codol 11 //muslo
#define servo_manol 10 //pata
4define servo_hombrol 12 //cuerpoc
//pata trasera derecha

#define servo_codo2 8 //muslo

#define servo_mano2 7 //pata
4define servo_hombro2 9 //cuerpo
//pata delantera izquierda

4define servo_heombro3 6 //cuperpc
#define servo_codo3 5 //muslo
#define servo_mano3 4 //pata
//pata trasera izquieda

#define servo_codod 2  //muslo
#define servo manod 13 //pata

#define servo_hombro4 3 //cuerpo

|
Figura 85. Software Arduino.
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» En caso de que tengamos algun error en nuestro c6digo nos aparecera subrayado
el renglon donde se encuentra el error y en la parte inferior de la pantalla nos
aparecera descrito dicho error, en este caso observamos que hay una llave o
corchete de mas, el cual se debera borrar. En cualquier caso, de error debera ser
corregido para que nos permita enviar el codigo a nuestra tarjeta de Arduino
fisica.

)

void loop()
{
mostrar 0();
}
oid mostrar_0()
{

for (int i=0; i < 8; i+#)

lc.setRow(0,1,cara3[i]);

13

expected declaration before ' foken

Figura 86.Software Arduino.

> Luego de haber verificado nuestro cddigo vamos a ir a la opcion de subir que se
encuentra justo al lado de la opcién de verificar, esta opcion envia el cddigo que
se encuentra en nuestro pc para grabarlo en la memoria de la tarjeta Arduino
(fisica). En este caso, estamos trabajando con los servomotores, por lo cual
debemos subir el codigo en el Arduino que se encuentra debajo del sensor
ultrasonido, y si quieres observar una carita, deberas subir un codigo a la matriz
LED en el Arduino que se encuentra debajo de la matriz LED, de esa manera
mientras el robot se mueve podras observar una carita simultaneamente.
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Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

edControl lc=LedContrel (11,12,10,1)

byvite cara3 [8]1={
B11100111,
B10100101,
B11100111,
BOOOCL11000,
BOOOCOOOOO,
BOOO11000,
BOOL1OO100,
BO111311310C

s

vold setup ()
{

lc.shutdown {0, fTals=) ;

T~ cat+Trntrancs el AN -

Figura 87. Montar cddigo.

NO#1 MC
DELROBOT

A

Figura 88. Vista trasera y sensor HC-SRO04.
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M7x Led'8x8

R;J;dumo NANO # 2

Figura 89. Vista frontal y matriz LED.

» Una vez subido nuestro codigo a la tarjeta Arduino fisica, nos aparecera en
la parte inferior de la pantalla la palabra “SUBIDO”, esto nos indicara que
el codigo ha sido subido con éxito.

BO1111110
b

vold setup ()

{

lc.shutdown (0, false};
lc.setIntensity (0,4);
lc.clearDisplay (0)

usan 10

Figura 90. Codigo montado.

» Por ultimo, solo nos queda divertirnos utilizando cualquier codigo del banco de
codigos y disfrutar esta experiencia.
> FIN.
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ACTIVIDADES PARA LOS ESTUDIANTES

Después de haber leido atentamente cada uno de los diferentes conceptos esenciales en
la programacion, tendremos el compromiso de trabajar los siguientes puntos de la
actividad,;

3. Construir una infografia con los temas abordados en la lectura.

¢QUE SE TENDRA EN CUENTA PARA EVALUARTE?

e Puntualidad en la entre de las actividades.

e Creatividad y orden en el desarrollo de las actividades

e Aprehension de los conceptos de la lectura.

e Responsabilidad con la consulta de la informacién solicitada en la guia.
e Informacion con fuentes académicas validas.

e Creatividad en el disefio de la infografia.
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10. IMPLEMENTACION Y RESULTADOS

Teniendo el robot terminado y a la guia lista, finalmente, se procedio a la implementacion
del dispositivo para la recoleccion de la informacion pertinente a su impacto y desarrollo
esperado. En este caso se llevd a cabo la implementacion en el colegio NUESTRA SENORA
DE FATIMA, en el municipio de soledad, en donde se procedio a la realizacion de dos
actividades correspondientes, una a la socializacién de la guia de trabajo desarrollada a los
profesores capacitados en el area y otra con los estudiantes del grado 9°B de la institucion en

donde se puso en practica la guia y el dispositivo.

La primera actividad se llevo a cabo con un grupo de profesores y en testigo de los demas
educadores de la institucion, en donde se realizo la evaluacion de la guia elaborada en el
proyecto por parte de los profesores, que a través de su experiencia con los jovenes nos darian
a conocer si es adecuado o no su implementacién y que se podria mejorar (ver figura 91,92
y 93).

Figura 91. Socializacién Maestros.
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Figura 92. Socializacion Maestros (objetivos).

at

Figura 93. Socializacion Maestros (guia).

Luego de finalizar la socializacion de la guia de trabajo elaborada en el proyecto, se realizé
una encuesta a los profesores del area de informética y tecnologia de la institucién, en donde
se les pregunto acerca del desarrollo, dificultad y conocimiento de la guia, ademas de que si

era buena o mala su implementacién en los colegios.
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iQue tan viable te parece la Guia?

7 respuestas

& Muy viable
@ Poco viable
@ Para nada viable

Grafico 6. Viabilidad de la guia.

En el grafico 94 se obtuvo un resultado positivo del 100% en la viabilidad de la

implementacién de la guia de trabajo.
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Con qgue dificultad calificas la Guia

7 respuestas

@ Facil
® Intermedio
@ Dificil

; Desde tu punto de vista como docente, crees que los jovenes se motiven aprender
programacion y robotica basica a traves de la Guia?

7 respuestas

® Si
® Mo
® Talvez

Graéfico 7. Dificultad y Motivacion de la guia.
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;Queé opinas de la implementacion de la Guia y sus metodos de trabajo? jcrees que es el
adecuado?

6 respuestas

Excelente, por supuesto.

Metodologia clara y dinéamica de acuerdo a los intereses de los estudiantes
Es proyecto es adecuado, atractivo, la guia se maneja facilmente

Es una metodologia muy adecuada, para implantar en un futuro

Muy buena.

Por supuesto

i Estarias a favor de implementar la guia de trabajo y el dispositivo para el aprendizaje de la
programacion y robotica basica para los nifios de tu colegio?

7 respuestas

@® s
@ No

Grafico 8. Implementacién y método de trabajo.

En los graficos 95 y 96, se evaluaron la dificultad de la guia, ademas de los métodos de

trabajo desarrollados en el documento, partiendo de las actividades y conceptos desarrollados

en ella, también optando por los concetos adecuados para la motivacion de los estudiantes en

el aprendizaje de la programacion y robotica educativa, en donde se obtuvieron respuestas

favorables por parte de los profesores del area, tanto en desarrollo, actividades y conceptos

de la guia, dando por resultado final una viabilidad e implementacion excelente del 100%.
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Por otra parte, en la socializacion en clase con los estudiantes del grado 9°B, también se
obtuvieron resultados positivos y de gran impacto en la implementacion del dispositivo y la

guia de trabajo.

Ad

Figura 95. Practica matriz LED
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Luego de finalizar la implementacion de la guia de trabajo con los estudiantes, se realiz6 una
encuesta muy sencilla a un grupo de estudiantes, en donde se les pregunto acerca de la guia,
la dificultad de trabajo con el robot, el impacto generado por parte del robot hacia ellos y si
les gustaria seguir trabajando de esta manera, distintas clases de programacion y robotica

béasica con Arduino.

;Te gusto el Robot M.E.P?

10 respuestas

® s
® No

Grafico 9. Aprobacion robot MEP.

El impacto generado por parte del robot hacia los estudiantes fue totalmente satisfactorio,

arrojando un resultado del 100% en cuanto al gusto del robot (Ver grafico 9).

;Te gustaria seguir trabajando con el robot M.E.P?
10 respuestas

® si
® No
@ Tal vez

Gréfico 10. Método de trabajo.
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CONCLUSIONES

Retornando a los objetivos plasmados en el presente proyecto, se concluyen los siguientes puntos

clave que llevaron al desarrollo del robot reprogramable M.E.P:

A. La recoleccion de la informacion mediante la aplicacion de encuestas a los
estudiantes, nos permitio determinar los intereses de los jovenes con respecto al
aprendizaje de programacion bésica en sus aulas de trabajo, también nos ayudo a la
identificacion del grupo poblacional interesado en la ejecucion del proyecto, teniendo
en cuenta los conocimientos previos que posee este mismo grupo y de ahi poder partir
en el analisis estadistico de la informacion para poder determinar cuales serian los
temas mas adecuados y relevantes para tener en cuenta, tanto en el disefio y desarrollo
del robot M.E.P, como en la construccion de la guia de trabajo.

También nos permitio la evaluacion de los disefios y la complejidad del dispositivo
que se queria desarrollar, con el fin de adecuarlo de tal manera a que fuese lo mas

practico posible para el trabajo de los nifios en la institucion Manuel Elkin Patarroyo.

B. Laevaluacién de los disefios realizados luego del estudio y analisis de la informacion,
fue fundamental para la construccion del robot M.E.P, con la implementacion de la
plataforma Arduino, usandola como una herramienta practica y sencilla en la cual los
jévenes de la institucion puedan trabajar de manera facil y precisa, ademas se decidid
adicionalmente adaptar una nueva forma de trabajo, insertando una matriz Led 8x8
con MAX7219, que permitié la proyeccion de figuras, letras y caritas digitales
mediante LEDS que estan incorporados en ella y que mediante el desarrollo de
programas pudimos indicar las proyecciones elaboradas, también se incluyd un
sensor de ultrasonido HC-SR04 que puede medir las distancias de un objeto que se
encuentre enfrente del sensor hasta una distancia de 1m aproximadamente. Ademas
de esto, la adecuacion de la estructura base y la creacion de nuevas piezas, como el
circuito interno que fue desarrollado y fabricado en fibra de vidrio, ayudo a conectar
la alimentacion mediante baterias, permitié la ubicacion de los Arduino nano en este
caso, la conexion de los servomotores y demas componentes a través de lineas, en las

gue se incrustaron sockets para el contacto y trasmision de sefiales, permitiendo el

124



ensamblado de todos los componentes internos y al mismo tiempo dando nacimiento
al robot M.E.P que seré controlado mediante la programacion realizada en el software
de Arduino.

La construccién del robot M.E.P, estuvo acompafiada de la creacidn de la guia de trabajos
que fue implementada junto con el dispositivo, desarrollada de tal manera que los jévenes
de la institucion aprendieran los conceptos necesarios para trabajar con el robot, ademas
de que se implementaron actividades evaluativas y de investigacion dentro de la misma.
La guia cuenta con seis Actividades o capitulos, en donde tres son practicos y tres

investigativos:

e CAPITULO 1: conceptos basicos de la programacion

e CAPITULO 2: Conociendo el Arduino, estructura y funciones
e CAPITULO 3: Conociendo el Kit

e CAPITULO 4: Practicas LAB #1

e CAPITULO 5: Précticas LAB #2

e CAPITULO 6: Practicas LAB #3

De esta manera, se cumplieron los objetivos planteados de este proyecto, dando los
resultados esperados del mismo, ademas de que su implementacidn sea un incentivo para
que los jovenes y nifios entren y hagan parte de este grandioso mundo de la programacion

y robotica educativa.
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ANEXOS

CODIGO SENSOR HC-SR04 Y MATRIZ LED

#tdefine Pecho 6
#tdefine Ptrig 7
long duracion, distancia;

#tinclude "LedControl.h"

LedControl Ic=LedControl(11,12,10,1);

#define tiempo 1500
byte caral [8]={
B01111110,
B01011010,
B01011010,
B01111110,
B0O0000000,
B00100100,
B0O1111110,
B00100100

I

byte cara2 [8]={
B10000001,
B01000010,
B10100101,
B11111111,
B0O0000000,
B00111100,

B00100100,
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B00111100

2

byte cara3 [8]={
B11100111,
B10100101,
B11100111,
B00011000,
B0O0000000,
B01111110,
B01000010,
B00111100

I8

byte cara4 [8]={
B00111100,
B01000010,
B10000001,
B10100101,
B10000001,
B10000001,
B10101011,
B11010101

I8

byte cara5 [8]={
B11100111,
B10100101,
B11100111,
B0O0O000000,
B01000010,

B00111100,
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B00011000,
B00011000

2

byte cara6 [8]={
B0O0000000,
B10011001,
B01100110,
B0O0000000,
B0O0000000,
B00111100,
B01000010,
B0O0O000000

2

byte cara7 [8]={
B11100111,
B10100101,
B11100111,
B0O0000000,
B01000000,
B01100000,
B01111000,
B01111100

I8

byte cara8 [8]={
B0O0O000000,
B11100111,
B0O0O000000,
B00011000,

B00100100,
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B00100100,
B00100100,
B00011000

2

byte cara9 [8]={
B11100000,
B10100111,
B11100000,
B0O0000000,
B00111100,
B00100100,
B00011000,
B0O0000000

I

byte caral0 [8]={
B10000001,
B01000010,
B10100101,
B11111111,
B0O0000000,
B00111100,
B00100100,
B00111100

I

byte carall [8]={
B0O0000000,
B11100111,
B10100101,

B11100111,
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B0O0000000,
B00011000,
B00011000,
B0O0000000
2

byte caral2 [8]={
B0O0000000,
B11111111,
B10011001,
B01100110,
B0O0000000,
B01111110,
B01000010,
B00111100
I8

byte caral3 [8]={
B00111100,
B01000010,
B10000001,
B10100101,
B10000001,
B10000001,
B10101011,

B11010101

|5

void setup() {
Serial.begin (9600);  // inicializa el puerto seria a 9600 baudios

pinMode(Pecho, INPUT); // define el pin 6 como entrada (echo)
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pinMode(Ptrig, OUTPUT); // define el pin 7 como salida (triger)
pinMode(4, 1);

Ic.shutdown(0,false);

Ic.setIntensity(0,6);

Ic.clearDisplay(0);

}

void loop() {

digitalWrite(Ptrig, LOW);

delayMicroseconds(2);

digitalWrite(Ptrig, HIGH); // genera el pulso de triger por 10ms
delayMicroseconds(10);

digitalWrite(Ptrig, LOW);

duracion = pulseln(Pecho, HIGH);

distancia = (duracion/2) / 29; // calcula la distancia en centimetros

if (distancia >= 500 | | distancia <= 0){ // si la distancia es mayor a 500cm o menor a Ocm

Serial.printIn("---"); // no mide nada

}

else {
Serial.print(distancia); // envia el valor de la distancia por el puerto serial
Serial.printin("cm"); // le coloca a la distancia los centimetros "cm"

digitalWrite(4, 1);

}

if (distancia <= 10 && distancia >= 1){
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digitalWrite(4, 0);

Serial.printin("Muy cerca....... "); // envia la palabra Muy cerca por el puerto serial
}
delay(400); // espera 400ms para que se logre ver la distancia en la consola
ver_0(); //llama funcion ver_

delay(tiempo); // demora
ver_1(); // llama funcion ver_
delay(tiempo); // demora
ver_2(); // llama funcion ver_
delay(tiempo); // demora
ver_3(); // llama funcion ver_
delay(tiempo); // demora
ver_4(); // llama funcion ver_
delay(tiempo); // demora
ver_5(); // llama funcion ver_
delay(tiempo); // demora
ver_6(); // llama funcion ver_
delay(tiempo); // demora
ver_7(); // llama funcion ver_
delay(tiempo); // demora
ver_8(); // llama funcion ver_
delay(tiempo); // demora
ver_9(); // llama funcion ver_
delay(tiempo); // demora
ver_10(); //llama funcion ver_
delay(tiempo); // demora
ver_11(); //llama funcion ver_

delay(tiempo); // demora

135



ver_12(); //llama funcion ver_

delay(tiempo); // demora

}

void ver_0()

{

for (int i=0; i < 8; i++)

Ic.setRow(0,i,caralli]);

void ver_1()

{

for (inti=0; i< 8; i++)

Ic.setRow(0,i,cara2]i]);

}

void ver_2()
{

for (inti=0; i< 8; i++)

Ic.setRow(0,i,cara3[i]);

void ver_3()
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for (inti=0; i < 8; i++)

Ic.setRow(0,i,cara4(i]);

}

void ver_4()

{

for (int i=0; i < 8; i++)

Ic.setRow(0,i,cara5[i]);

}

void ver_5()

{

for (int i=0; i < 8; i++)

Ic.setRow(0,i,carab6li]);

}

void ver_6()

{

for (inti=0; i< 8; i++)

Ic.setRow(0,i,cara7]i]);

}

void ver_7()

{

for (inti=0; i < 8; i++)

Ic.setRow(0,i,cara8]i]);

}

void ver_8()
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{

for (inti=0; i < 8; i++)

Ic.setRow(0,i,cara9li]);

}

void ver_9()

{

for (inti=0; i < 8; i++)

Ic.setRow(0,i,caral0[i]);

}
void ver_10()

{

for (int i=0; i < 8; i++)

Ic.setRow(0,i,carallli]);

}

void ver_11()

{

for (int i=0; i < 8; i++)

Ic.setRow(0,i,caral2[i]);

}

void ver_12()

{

for (inti=0; i < 8; i++)

Ic.setRow(0,i,caral3[i]);

}
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CODIGO SERVOMOTORES SG90

#include <Servo.h>
Servo Servocodol;
Servo Servomanol;

Servo Servohombrol;

Servo Servocodo?2;
Servo Servomano2;

Servo Servohombro2;

Servo Servohombro3;
Servo Servocodo3;

Servo Servomano3;

Servo Servocodo4;
Servo Servohombro4;

Servo Servomano4;

int pos=0;

//pata derecha delantera

#define servo_codol 11 //muslo
#define servo_manol 10 //pata
#define servo_hombrol 12 //cuerpo
//pata trasera derecha

#define servo_codo2 8 //muslo
#define servo_mano2 7 //pata
#define servo_hombro2 9 //cuerpo

//pata delantera izquierda
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#define servo_hombro3 6 //cuperpo
#define servo_codo3 5 //muslo
#define servo_mano3 4 //pata
//pata trasera izquieda

#tdefine servo_codo4 2 //muslo
#define servo_mano4 13 //pata

#define servo_hombro4 3 //cuerpo

void setup()

{
Servocodol.attach(pos);
Servocodol.attach(servo_codo1l);
Servomanol.attach(pos);
Servomanol.attach(servo_manol);
Servohombro1l.attach(pos);

Servohombrol.attach(servo_hombro1l);

Servocodo?2.attach(pos);
Servocodo2.attach(servo_codo2);
Servomano?2.attach(pos);
Servomano?2.attach(servo_mano?2);
Servohombro2.attach(pos);

Servohombro2.attach(servo_hombro2);

Servocodo3.attach(pos);
Servocodo3.attach(servo_codo3);

Servohombro3.attach(pos);
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Servohombro3.attach(servo_hombro3);
Servomano3.attach(pos);

Servomano3.attach(servo_mano3);

Servocodo4.attach(pos);
Servocodo4.attach(servo_codo4);
Servomano3.attach(pos);
Servomano4.attach(servo_mano4);
Servohombro4.attach(pos);

Servohombro4.attach(servo_hombro4);

void loop () {
subir();

bajar();

void subir(){
Servocodo3.write(90);
Servohombro3.write(65);

Servomano3.write(80);

Servocodol.write(90);
Servohombrol.write(125);

Servomanol.write(80);
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Servocodo2.write(80);
Servohombro2.write(45);

Servomano?2.write(80);

Servocodo4.write(80);
Servohombro4.write(130);
Servomano4.write(70);

}

void bajar(){

Servocodo3.write(140);
Servohombro3.write(65);

Servomano3.write(125);

Servocodol.write(50);
Servohombrol.write(125);

Servomanol.write(50);

Servocodo2.write(110);
Servohombro2.write(45);

Servomano2.write(120);

Servocodo4.write(50);
Servohombro4.write(130);

Servomano4.write(30);
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