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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.
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Preparatoria 22. Introduccién a la robdtica.

El presente portafolio forma parte del 50% de tu calificacion. Este valor
se obtendra siempre y cuando cumpla con los siguientes requisitos:

1.-Escribir tus datos de identificacion completos.

2.-Escrito a mano con buena presentacién (limpieza y ortografia)
3.-Segquir las instrucciones proporcionadas.

4.-Las definiciones de los conceptos deben de ser tomados del
libro de Introduccién a la Robdtica de la UANL, no de internet o de
otras fuentes.

5.-El llenado de cada Etapa debera ser en tiempo y forma.

6.-Debera contar con las firmas del maestro, para su validez.

Este portafolio fue revisado y aprobado por:
Coordinador de la Academia
Academia de TIC
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Programacién aplicada a la
Robdtica

Competencia de la etapa

Reconoce los conceptos basicos de programacion
para aplicarlos a través de diferentes tipos de
software.

Elementos de competencia
El estudiante:

Reconoce los conceptos basicos de programacion

Reconoce el ambiente grafico de software de
algoritmos

Reconoce los elementos de la pantalla de Rogic y
Smart Rogic para controlar al robot a través de
comandos

Identifica y describe la funcion de los comandos
de controlen Rogic para que realice una tarea

Expresa la forma de compilar y descargar
programas en el CPU de Rogic para resolver una
tarea

Reconoce los elementos principales de Smart
Rogic para realizar practicas a distancia del robot

Reconoce los elementos que le dan funcionalidad
un robot
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Preparatoria 22. Introduccién a la robdtica.

Dimension 1.

Recuperacion.

1. Implican la toma de decisiones en algunos de los pasos debido a
condiciones o preguntas que llevan a responder verdadero o falso, o0 a
seguir por un camino u otro.

2. Bloque de programacion que detecta eventos o cambios en su entorno
fisico o quimico, mide magnitudes y envia esta informacién a un procesador
para su lectura o procesamiento posterior.

3. Bloque de programacion que contiene comandos de programacion de
repeticion para ordenarle al Robot que repita una o mas veces las mismas
instrucciones.

4. Permite al usuario realizar diagramas de flujo, escribiendo pasos o paso
que se va a seguir para la solucion de un problema o llevar acabo una
tarea, en un entorno de trabajo con numerosas ayudas y recursos
didacticos.

5. Comando de programacién que se emplea para activar los puertos de
salida seleccionados en el Robot.
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Preparatoria 22. Introduccién a la robdtica.

Dimension 2.
Comprension.

Introduccion a la programacion.

Contesta las siguientes preguntas.

1. Conjunto de instrucciones, comandos, érdenes o procedimientos escritos en
un lenguaje de programacion que hara que funcione el robot.

2. Es el conjunto de simbolos, vocablos y reglas de sintaxis que controlan el
comportamiento fisico y légico de una computadora.

3. Es un conjunto sistematico y ordenado de pasos légicos que se disefian para
resolver un problema especifico o desarrollar una tarea determinada.

4. Es una representacion grafica que facilita la visualizacién y comprension de
un algoritmo.

5. Contienen una seccidn de codigo que permiten que grupo de sentencias sean
tratados como si fueran una sola, lo que elimina el obstaculo de la sintaxis y
permite concentrarse en la légica de la programacion.

pag. 5
Elaboro: M.I.T. Arturo Jonathan Mancilla Lizama.



Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

6. Completa el siguiente cuadro correctamente.

Nombre. Bloque o plantilla. Funcion.

v

»
]
@
D
A
A
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Preparatoria 22.

Introduccién a la robdtica.

7. Se utilizan para almacenar numeros enteros y son utiles para contar
iteraciones o representar estados discretos.

8. Completa correctamente la tabla de los tipos de variables.

Nombre

Tipo de
dato

Definicién

Ejemplo

Enteros (int)

Punto flotante
(float, double)

Caracter (char)

Cadenas de
caracter(string)

Booleano
(bool)

Elaboro: M.I.T. Arturo Jonathan Mancilla Lizama.
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Preparatoria 22. Introduccién a la robdtica.

9. Campo de estudio que busca desarrollar sistemas que puedan realizar tareas
que requieran inteligencia humana, como el reconocimiento de voz, la toma
de decisiones y el aprendizaje automatico.

10.Le permiten darse cuenta de su entorno e enviar informacién al controlador.

11.Procesa informacion que recibe y la transforma en acciones.

12.Mecanismos que le permiten comunicarse e inferir en su entorno mediante
acciones.

13.Completa la tabla correctamente.

En las computadoras es el CPU, en los
Robot se les llama controladores.

Pueden ser diferentes actuadores como
motores, servomotores, luces LED,
bocinas, etcétera.

Se generan por medio de sensores.
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Preparatoria 22. Introduccién a la robdtica.

14.Estudia el movimiento de los mecanismos en el espacio y la magnitud
utilizada es el desplazamiento.

15.Completa la tabla correctamente.

Concepto Definicion

Articulacion

Articulacion rotacional

Articulacion lineal

Eslabon

Grados de libertad.
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Selecciona el nombre correcto para cada elemento.

Elementos del menu de Funcién que realizan.
opciones.

Opcién que permita ajustar el puerto en el que
esta conectado el CPU del robot a Ia
computadora.

Muestra informacion acerca de la version de
Rogic que se encuentra instalado en el equipo.

Contiene las opciones, New, Open, Save, Save
As y Exit.

Muestra las actualizaciones del robot, la
conexién inaldmbrica por Bluetooth y el control
remoto virtual.
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Preparatoria 22. Introduccién a la robdtica.

Nombre del botén Funcién que realiza
Download

Run

Stop

www

Exit

16.Fase de la creacion de un programa o sistema, donde se traduce el algoritmo
o diagrama de flujo a un lenguaje de programacion de acuerdo con las reglas
gramaticales o sintaxis de este.

17.Elemento principal de la pantalla de Rogic, util para dar estructura e

instrucciones precisas a los robots a través de la programacion.

18.Elementos que se utilizan para desplazarse en la pantalla de programacion.

19.Botdn que compila y descarga el programa en el CPU del robot.
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Estructuras de Programacion
Secuencial

Etapa 2

Competencia de la etapa

Prueba los bloques comandos basicos de Rogic
para la simulacion de tareas senaladas.

Elementos de competencia

El estudiante:

Describe los bloques de comando secuenciales
de Rogic para realizar estructuras de
programacion secuencial.

Manipula el software Rogic con los bloques de
comandos secuenciales para la ejecucion de
tareas especificas.

Compara los programas realizados en Rogic y los
diagramas realizados en PSelnt.

Aplica los bloques de comando secuenciales en
Rogic para la resolucion de conflictos.
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Preparatoria 22. Introduccién a la robdtica.

Dimension 1.

Recuperacion.

1. Es una maquina que convierte la energia eléctrica en mecanica,
provocando un movimiento rotatorio, gracias a la acciéon de un campo
magnético.

2. Con este bloque de comando podemos controlar la velocidad y sentido de
giro de un motor DC.

3. Es una funcion que hace que el procesador espere un tiempo definido antes
de ejecutar la siguiente instruccion, es un retraso en el tiempo.

4. Comando que tiene como funcién encender puertos Out que se encuentran
en el CPU.

5. Esta construido por un material semiconductor con dos terminales que
emiten una radiacién electromagnética en forma de luz al estar activados.
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Dimension 2.

Comprension.

Representacioén grafica.

1. De forma individual, elabora la representacion grafica de un programa
secuencial.

2. En el programa debes encender y apagar por lo menos 3 luces led, un
buzzer, y hacer uso del bloque de comando Delay.

3. Al término de la representacion grafica, debes explicar la funcionalidad
del programa presentado en la estructura de programacion.
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Preparatoria 22. Introduccién a la robdtica.

Contesta correctamente las siguientes preguntas.

1. Permite realizar ciertos procesos especificos y su finalidad es dar solucion a
uno o varios problemas o tareas.

2. Programacion donde el robot, por medio de sensores, evalua una condicion
que puede ser contestada como falsa o verdadera.

3. Cuando el programa se repita varias veces que se indique en este.

4. Esindicar le al robot paso a paso, de principio a fin, las acciones que va
ejecutar, las instrucciones o comandos se ejecutan una después de otra.

5. Elementos graficos que representan instrucciones en el lenguaje de
programacion.

6. Es una maquina que convierte la energia eléctrica en mecanica y genera un
movimiento rotatorio gracias a la accion del campo magnético.

7. Se refiere al voltaje con el cuan debe trabajar el motor.

8. Es la cantidad de corriente que el motor requiere.

pag. 15
Elaboro: M.I.T. Arturo Jonathan Mancilla Lizama.



Preparatoria 22. Introduccién a la robdtica.

9. Se refiere a la velocidad con la que gira el eje del motor.

10.Fuerza con el que el motor ejerce sobre la carga.

11.Es controlada por medio de una sefial PWM compuesta por una serie de
pulsos.

12.Es un motor de corriente continua que tiene la capacidad de ser controlado
y mantenerse estable en cualquier posicidn dentro del rango de operacién.

13.Cable de alimentacién que recibe alimentacion del motor.

14.Cable de alimentacion referencia tierra del motor.

15.Indica la posicion deseada al circuito de control.
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

16.Selecciona el nombre correcto y su funcionamiento.

Comando Nombre Funcionamiento

17. Transductor electroacustico que emite un sonido beep y se produce de
manera continua o intermitente.
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Preparatoria 22.

Introduccion a la robética.

18.Es una plataforma en linea gratuita que permite a los usuarios creary
simular disefios 3D, circuitos electronicos y proyectos de Arduino.

19.Anota el nombre correcto de la pantalla principal de Tinkercad.

oo
x| Super Jofo
c|Al
@ @ . v - Code
—>
»
>

v

Elaboro: M.I.T. Arturo Jonathan Mancilla Lizama.
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P Start Simulation

Components
Basic

Search

Potentiometer

N - |

9V Battery

Breadooard
Small

!

Vibration
Motor

Capacitor

Q

oin Cell 3V
Battery

[:] -]

micro:bit

DC Motor

Send To

Slideswitch

15V Battery

Arduino Uno
R3

[]
H

Micro Servo
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Preparatoria 22.

20.Anota el nombre de cada imagen sefalada

Introduccion a la robética.

r e T moo w >

Elaboro: M.I.T. Arturo Jonathan Mancilla Lizama.
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Preparatoria 22.

Principales componentes Tinckercad.

Introduccion a la robética.

21.Anota el nombre y el funcionamiento de cada componente.

Componente

Nombre

Funcionamiento

® ©

*hotoresistor  Photodicde

Ultrasonic Ultrasonic
Distance. Distance..

Flex Sensor Force Sensor

o-ofle ol Il

Ambient Light
Sensar...

IR sensor

PIR Sensor

Elaboro: M.I.T. Arturo Jonathan Mancilla Lizama.
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Dimensién 3.
Analisis.
Estructuras de programacién secuencial.

Escribe a qué tipo de algoritmo pertenece cada imagen y su definicion.

Hlritw TR
= i -
L ‘,1 1 ,,\ ‘
(" Algotimo il Wl | < Aigoritmo
| R—
™ Fintlprit :
it . S s s i Mpritw ] )
| (Algoritmo T L po-.
l 2 * Algoritmo -
accionl < condicion >
| [
accion?2 e
l \ 7
K] '
accions ,rjwaﬂ
- L -
FinAlgoritmo G Findgoritso. )
. J/
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Movimiento.
Completa la tabla, buscando se definicion en el libro de texto y dibuja su imagen.

___MOVIMIENTO :  DEFINICION |  IMAGEN

Articulaciones
Grad;}s' ) i

| libertad
Cinematica

| Esla-b;jn |
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Preparatoria 22.

Introduccion a la robética.

Bloques de comando para programacién secuencial.

Contesta el crucigrama acerca de los bloques secuenciales:

Across

1 ace esperaral procesador
Un fiemaa detemingdo

1 Encende tspositis

3 Motor ge corfiznte continus

Que tiene 3 capacidad de ser

Contralano y mantenarse

Eefalle

Down

1 Waquing que conviere
ENerEia lectrca en
mecanca

4 Ingca &l fin e una accidn

Elaboro: M.I.T. Arturo Jonathan Mancilla Lizama.
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Con ayuda de tu libro de texto contesta las siguientes preguntas.

1.- ¢ Para qué sirve un servomotor y cuales son las partes que lo componen?

2.- i Cuales son los cables terminales que lo componen?

3.- ¢, Que otras caracteristicas puedes mencionar acerca del servomotor?
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Estructuras de Programacion

Ciclicas (1 <
,*C: :\.}' , AL \:/
Etapa 3
LA\;\—\ ’ _, ¥
A
N m"q

Competencia de la etapa

Emplea los conceptos de programacion y los
programas que incluyen los comandos ciclicos de
Rogic para resolver problemas en diferentes
contextos en forma analitica.

Elementos de competencia

El estudiante:

Reconoce las estructuras ciclicas para la
elaboracion de programas.

Utiliza el sensor y diferentes bloques de
comandos de Rogic para producir programas.

Maneja el software de Rogic para la simulacion
de tareas especificas.

Aplica el lenguaje de Rogic en grupos de trabajo
para la solucion de problemas.
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Preparatoria 22. Introduccién a la robdtica.

Dimension 1.

Recuperacion.

1. Es una estructura de programacion que permite que una instruccion o
conjunto de instrucciones se repita una o mas veces, dependiendo del
problema a resolver, puede ser fija, es decir determinada por el
programador, o variable en funcién del otro dato.

2. Son ejemplos de comandos ciclicos.

3. Bloque de comandos que permite ejecutar una serie de pasos
(instrucciones) repetidamente mientras la condicion dada sea verdadera.

4. Es un bloque de comando que permite que una o varias instrucciones se
ejecuten repetidamente un numero especifico de veces.

5. Su funcion es finalizar el ciclo repetitivo inmediatamente sin tener que
analizar la condicion del ciclo.
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Dimension 2.

Comprensioén.

Tabla comparativa.

Elabora una tabla comparativa sobre los bloques de comando de programacion
ciclicos.

Bloque de comando. Semejanzas. Diferencias.

pag. 27
Elaboro: M.I.T. Arturo Jonathan Mancilla Lizama.



Preparatoria 22. Introduccién a la robdtica.

Dimension 3.

Analisis.

Estructuras de programacion ciclicas.

Dibuja los diagramas de flujo de las estructuras ciclicas While y Loop.

WHILE LOOP

Elaboro: M.I.T. Arturo Jonathan Mancilla Lizama.
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Dimension 4.

Aplicacion.
Estructuras de programacion ciclicas.
Completa las oraciones.

Es también conocida como ,
permite que una instruccion o conjunto de instrucciones se repitan varias veces.

Al conjunto de instrucciones que se repiten una cierta cantidad de veces se le llama

Se le llama a una repeticion.

Bloques de comandos ciclicos.

Escribe el funcionamiento de cada comando ciclico:

L Whie |

0




Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Estructuras de Programacion
Condicional

Etapa 4

Competencia de la etapa

Construir programas que incluyan los comandos
condicionales de Rogic para resolver problemas
en diferentes contextos en forma analitica.

Elementos de competencia
El estudiante:

Reconoce las estructuras de programacion
condicional para el entendimiento logico de la
programacion.

Distingue el funcionamiento fisico de los sensores
para su correcta utilizacion en un robot.

Relaciona los bloques de comando condicional de
Rogic o Smart Rogic para su uso en la
programacion de sensores.

Emplea el software de Rogic o Smart Rogic para la
simulacion de tareas especificas mediante el
prototipo robdtico.
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Preparatoria 22. Introduccién a la robdtica.

Dimension 1.

Recuperacion.

1. Es una estructura de programacion que evalua una condicion y el robot
ejecuta ciertas instrucciones en caso de ser verdadera y en caso de que
sea falsa, ejecuta acciones diferentes.

2. Es un dispositivo que detecta eventos o cambios en su entorno, mide las
magnitudes fisicas o quimicas y envia esta informacion a un procesador.

3. Sensor que se compone normalmente de un led infrarrojo y un fototransistor
colocados uno al lado del otro, de forma que el led actua como emisor y el
fototransistor como receptor.

4. Sensor que mide la presencia haciendo contacto fisico directamente con el
objeto que detecta.

5. Bloque que se utiliza para programar el sensor IR.
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Dimension 2.

Comprension.

Tabla descriptiva.

Elabora una tabla comparativa sobre los bloques de comando de programacion
condicional.

Sensor IR. Contact Switch. Remote Control.
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Preparatoria 22.

Dimension 3.

Analisis.

Estructuras de programacion condicional.

Introduccién a la robdtica.

Dibuja los diagramas de flujo de las estructuras condicionales If Else y Contact

Switch.

If Else.

Contact Switch.

Elaboro: M.I.T. Arturo Jonathan Mancilla Lizama.
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Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

Dimension 4.

Aplicacion.

Estructuras de programacion condicional.

Completa las oraciones:

Las permiten alterar
la normal de pasos, para asi crear alternativas de
blogues de ejecucion de manera excluyente.

Utilizan operadores y para
establecer condiciones complejas.

Un es un dispositivo que detecta eventos o cambios en su
entorno, mide magnitudes fisicas o quimicas.

Bloques de comandos condicionales.

Contesta el crucigrama:

Across Down
3 | Mids presencia haciends 1| Funcionan con disdos de
= z emision en inframojo para
emifir una luz
| 4 |Se utilizz pars programar & 2| S compone de un led
sansor IR inframaje y un fototransstor

colocado wna 3l lado dal
otra, de forma que el led a5

emisor y el fatotransistor

. receptor




Preparatoria 22. Introduccion a la robdtica.

EVALUACIONES.

ALUMNO:

GRUPO:

MATRICULA:

DOCENTE:

Etapas. Puntos etapa.

Etapa 1.
Etapa 2.
Etapa 3.
Etapa 4.

Total de puntos obtenidos.

Realizé: M.L.T. Arturo Jonathan Mancilla Lizama (Coordinador de Academia)
Aprobé: Miembros de Academia de TIC
Verificé: Lic. Rosa Irene Trevifio Burciaga (Apoyo y Desarrollo de Clase)

Validé: M.E. Nancy Elvira Tenorio Garza (Secretaria Académica)
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