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1. Titulo

Analisis del disefio digital del circuito y programacién del robot
educativo Drakibot orientado para la asignatura de Ciencias Naturales
de 5to afio de EGB



2. Resumen

Los avances tecnoldgicos presentan un nuevo desafio para los actores educativos,
quienes al no contar con capacitaciones adecuadas desisten de la inclusion de la
tecnologia como metodologia educativa, por tal motivo, la investigacion denominada
“Analisis del disefio digital del circuito y programacion del robot educativo Drakibot se
encuentra orientado para la asignatura de Ciencias Naturales de 5to afio de EGB.” Donde,
mediante el método inductivo-deductivo, se aplica la observacion del recurso educativo,
para lo cual se aplica la caracterizacion de cada uno de sus elementos con el uso de tablas.
Mediante el analisis de estos estudios se destaca que, en su disefio digital, presenta un
total de 6 elementos que simulan la fisiologia de un murciélago, mientras que en su
version fisica cuenta con un total de 9 elementos que complementan aspectos sin
considerar dentro de Tinkercad, por otro lado, dentro de sus sentencias de programacion,
se destaca la relacion respecto a sus componentes que cumplen exitosamente su
funcionalidad. Por lo cual, a manera de discusion, sé estable que cada uno de los
elementos electronicos esta ubicado adecuadamente y cumple su funcién respectiva,
mientras que sus sentencias muestran coherencia con el disefio digital para llevar a cabo
las funciones de cada componente. Concluyendo que, Drakibot cumple con un disefio
adecuado al nivel de estudio con el cual interactdia, mientras que su programacion cumple
exitosamente con el desarrollo de objetivos y destrezas respecto a la asignatura, no
obstante, algunos puntos a tomar en consideracion es el disefio reducido que dificulta el
ensamblaje del automata, en tanto a su codigo, este necesita presentar mas comentarios

sobre la funcionalidad de cada bloque, con el fin de comprenderlo facilmente.

Palabras claves: Drakibot, MBlock, Tinkercad, Robética, Circuitos en Tinkercad,

Programacién por blogues.



2.1 Abstrac

Technological advances present a new challenge for educational actors, who, lacking
adequate training, are reluctant to include technology as an educational methodology, for this
reason, the research entitled "Analysis of the digital design of the circuit and programming of the
educational robot Drakibot focused on the teaching of the subject of natural sciences in the 5th
year of primary education”. Where, by means of the inductive-deductive method, the observation
of the educational resource is applied, for which the characterization of its elements is applied
with the use of descriptive tables. Moreover, through the analysis of these studies, in its digital
design, exists 6 elements that simulate the physiology of a bat, while in its physical version, which
has a total of 9 elements, complement aspects that were not Tinkercad. On the other hand, within
its programming sentences, it is highlighted the relationship regarding to its components that
successfully fulfill their functionality. Therefore, by way of discussion, it is known that each of
the electronic elements is properly located and fulfills its respective function, while its sentences
show coherence with the digital design to carry out the functions of each component. Concluding
that, Drakibot complies with an adequate design to the intended level of study, while its
programming successfully meets the development of objectives and skills regarding the subject,
however, some points are needed to take into consideration, the reduced design that makes it
difficult the assembly of the automaton, as for its code, this needs to present more comments on

the functionality of each block, in order to understand it easily.

Keywords: Drakibot, MBlock, Tinkercad, Robotics, Circuits in Tinkercad, Block programming.



3. Introduccion

Enfocado en la linea de investigacion institucional de innovacion educativa y
pedagdgica, este trabajo es realizado con el propoésito de analizar el robot educativo
Drakibot orientado a la asignatura de Ciencias Naturales para estudiantes de 5to afio de
Educacion Generar Bésica (EGB), buscando asi integrar dicho recurso dentro de las
estrategias pedagogicas como herramienta para la resolucion de problemas de los
estudiantes, permitiendo ademas al docente conocer otros procesos de ensefianza
aprendizaje. Destacando entre las ventajas de estos recursos, esté su carécter polivalente,
recalcando que el proceso de disefio, construccion y programacion de robots resultan en
la adquisicion de diferentes habilidades y conceptos pertenecientes a distintos campos del
saber (Montero, 2021).

El avance tecnoldgico y el desarrollo continuo de la sociedad presenta la inquietud
con base en la importancia de la aplicacién de la tecnologia en el &mbito académico, la
aplicacion de la robdtica dentro del ambito educativo debe ser disefiado para crear una
interaccion entre la herramienta y el estudiante, optando por la generacion de estos
mediante la programacion y uso de plataformas digitales, generando de esta manera
procesos de aprendizaje autbnomo y colaborativo asumiendo el principio de aprender a
aprender. Dentro de esta era tecnoldgica se exige una sociedad con mayores competencias
para la resolucién de problemas académicos y sociales, por tanto, se estima que el interés
y estimulacion por medio de recursos educativos tecnoldgicos sera de gran impacto en el
desarrollo del pensamiento computacional (PC) y destrezas digitales (Vargas, 2017).

Tras el analisis ya mencionado acerca de la importancia de la Robética aplicada a
la educacion este proyecto estd centrado en la inclusion de la robotica educativa desde
edades tempranas, destacando que, una de las problematicas presentes en los docentes es
asumir el logro de objetivos respecto a la integracion de la robética, lo cual provoca que
algunos docentes desistan y rechacen el aprendizaje por medios tecnoldgicos dentro de
sus practicas de ensefianza en el aula debido a la falta de estudios sobre qué herramientas
utilizar y como integrar los distintos elementos de un robot educativo que satisfagan las
necesidades pedagogicas (Venegas, 2017).

Es necesario conocer los distintos tipos de proyectos orientados con robotica, por
ejemplo, en Latinoamérica, sus paises apuestan por la inclusion de esta, tal es el caso de

Argentina, que incorpora de manera obligatoria la programacion, buscando manipular y



aprovecharse del software libre, incrementando la innovacion con el uso de herramientas
tecnoldgicas libres, México y su marco referencial acerca del Pensamiento computacional
(PC) incluye la robdtica educativa dentro del proceso de ensefianza-aprendizaje en
conjunto con su innovacion tecnologica e iniciativas internacionales (Vazquez et al.,
2019).

Para respaldar la aplicacion de Tinkercad en la educacion se menciona la
investigacion realizada por Jerson (2018), donde evalta el impacto de las herramientas
virtuales mediante estrategias STEAM en estudiantes de 5to grado con la materia de
Ciencias Naturales, esto mediante la implementacion de simuladores de circuitos
(Tinkercad), cuyos resultados fueron: respecto a la valoracion de contenidos educativos
un 92% de satisfaccion y en cuanto a componentes técnicos un 88% de satisfaccion.

Una vez evidenciada la realidad de la roboética educativa, surge la pregunta de
investigacion sobre: ; Como esta desarrollado digitalmente el robot educativo Drakibot?,
centrado en el objetivo general de analizar el disefio digital y sentencias de programacion
de Drakibot aplicacion dentro del &mbito educativo, por tanto, este proyecto se realiza
mediante la descripcion del recurso educativo Drakibot para la asignatura de Ciencias
Naturales de 5to afio, con base en sus funcionalidades y componentes, tomando en cuenta
que los estudiantes al aplicar estos robots obtienen beneficios como el desarrollo de:
trabajo en equipo resolucion de problemas liderazgo, intuicion cientifica , caracter
interdisciplinario, entre otros (Montero, 2021).

El alcance de este proyecto es educativo, abarcado a estudiantes de EGB. Y
docentes de la asignatura de Ciencias Naturales, considerando el uso de plataformas
digitales como Tinkercad y MBlock con las cuales fue estructurado y programado
Drakibot, Destacando entre las cualidades del robot la competitividad, interaccion y
flexibilidad, al poder adaptarlo a otras ramas de la educacion, sin embargo, entre las
limitaciones se encuentra los factores tecnoldgicos y financieros para la introduccién de
estos kits de aprendizaje en la educacion, no obstante se opta por disefiar proyectos dentro
de Tinkercad, sin perder de vista el objetivo de fortalecer el proceso de ensefianza

aprendizaje.



4. Marco Teoérico

4.1 Descripcion de circuitos en Tinkercad

4.1.1 Herramienta web Tinkercad en la educacién

La herramienta Tinkercad, al ser altamente intuitiva, permite generar modelos
tridimensionales y circuitos digitales sin mucha complicacién, tomando en cuenta que la
creacion de objetos tendra una incidencia directa en la creatividad, siendo una buena
opcion para el descubrimiento y el aprendizaje colaborativo. Referente al desarrollo de
competencias digitales, estas son enfocadas al PC y trabajan aspectos como: el sentido de
la iniciativa y el espiritu emprendedor; competencias matematicas y basicas en ciencias
y tecnologia, dando por hecho que ese software ofrece oportunidades de aprendizaje
interdisciplinarias (Costa, 2018).

El uso de Tinkercad en el &mbito educativo la convierte en una herramienta
interesante para el profesorado, en vista que los docentes pueden formar a sus estudiantes
abogando por metodologias que abarcan el aprendizaje en grupos y la experimentacion,
en consideracion de estas pautas se argumenta que brindar toda la informacién al
estudiante limita su potencial creativo, mientras que designar a un solo estudiante todo
un proyecto generaria complicaciones por el sobrecargo del trabajo, mientras que, el
disefio de proyectos, basados en la realidad, es otra metodologia a considerar para esta
herramienta, puesto que el aprendizaje por servicio genera en el estudiando motivacion
al ser conscientes que su trabajo podria tener una utilidad practica en su entorno (Costa,
2018).

4.1.2 Tinkercad para el disefio de circuitos digitales

Partiendo con un concepto de electricidad, este segun Mosquera et al., (2021), es
un ente proveniente de truenos, molinos de viento, entre otros generadores que permite
iniciar las funciones de aparatos disefiados mediante componentes eléctricos, como un
televisor, teléfono, entre otros. Tomando esto en cuenta se define que dentro de un sistema

eléctrico, ya existe, proveniente desde un generador hacia todo un circuito eléctrico dentro
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de Tinkercad a traves de cables conductores, formando asi un circuito eléctrico, el cual
es una estructura cerrada donde circula energia desde los elementos que la producen hasta

otros que la consumen para hacer una accion.

Para el uso inicial, partiendo desde la guia elabora por Amando (2020), de
Tinkercad, el estudiando, crea una cuenta mediante un correo, lo cual empieza a crear
nuevos circuitos, seguidamente de la aparicion de una pantalla de trabajo. Tras aparecer
la pantalla de trabajo se despliega una barra de herramientas con los distintos
componentes a utilizar, mientras que para la parte superior izquierda se encuentran

opciones de girar, eliminar, deshacer, entre otras.

Figura 1.

Area de trabajo Tinkercad

[F=]

Exquisite Jarv-Amur n T = 0
il
BEo e-—- D codge b acién

Nota. Tomada de Tinkercad para la creacién de circuitos. MBlock (2022)

https://www.tinkercad.com

Para la creacion de distintos circuitos eléctricos existen varios elementos a usar
dentro de la plataforma, los cuales tienen distintas aplicaciones, funcionalidades, empleos
y combinaciones entre si, que permiten elaborar circuitos predisefiados, o en su defecto
dar rienda suelta a la imaginacion, estos elementos lo menciona Armando (2010), dentro
de la Tabla 1.


https://www.tinkercad.com/

Tabla 1

Componentes de Tinkercad

Aspecto Nombre

Funcidn

Bateria

‘.-”

Almacena energia eléctrica para
generar la corriente de electrones
en los circuitos.

Capacitador

Actlia como una bateria temporal
que almacena electricidad
durante cierto lapso de tiempo,
los condensadores de cerdmica
almacenas pequefias cantidades
de energia.

Condensador

Almacena relativamente
cantidades grandes de energia
eléctrica, poseen un terminal
positivo y otro negativo, por lo
cual requiere de cuidado al ser
colocado en un circuito.unl.edu.ec

Diodo

Dispositivo que permite el paso de
energia en una sola direccion,
posee dos terminales, el catodo y
el &nodo.

LED

Es una clase especial de diodo
gue emite luz cuando una
corriente fluye por él, puede ser
conectado a una fuente de
energia.

Transistor

Componente utilizado para
controlar corrientes grandes
por medio de corrientes
pequefias, logrando ser
utilizado como amplificador
o interruptor.



Potenciometro

Es una resistencia variable
cuyo valor depende de la
posicion de su eje.

Resistencia

\

Limita o controla la cantidad de
corriente que fluye a traves del
circuito, poseyendo bandas de
colores que indican su resistencia.

- Fotorresistencia
r -

. oy

(
\

Tipo especial de resistencia que
varia de acuerdo a la intensidad
de la luz, que incide en su
superficie, convirtiendo un tipo
de energia en otra distinta.

Interruptor

4

Dispositivo que abre o cierra
el paso de la corriente dentro
de un circuito eléctrico.

) Zumbador
o~

(o

Emite un sonido agudo al ser
energizado.

?":bj
Motor

Maquina que convierte la
energia eléctrica en
mecanica mediante un
movimiento rotatorio de
su eje.

Parlante

V

Produce sonidos a partir de la
corriente que fluye a través de
él, convirtiendo la energia
eléctrica en acustica.

Nota. Tomado de Armando, (2020)



4.2 Tinkercad aplicado a la educacion

4.2.1 Tinkercad como herramienta digital educativa

Comenzando con una breve descripcion acerca de Tinkercad, el Area de tecnologia
educativa, (2020). La menciona como una sencilla aplicacion en linea para el disefio e impresion
3D creada por la empresa Autodesk, tomando en cuenta que es una herramienta usada por todo el
publico (disefiadores, profesores, alumnos). Entre otras caracteristicas destaca una inmersién en
el mundo 3D de forma facil y llamativa, logrando adquirir mucha destreza en poco tiempo, sin
embargo, mantiene desventajas al carecer de herramientas para el disefio avanzado, aun asi es
necesario recordar que dentro del campo educativo mantiene recursos mas que suficientes para el
desarrollo de la creatividad y plan de clase, otra de sus desventajas en la carencia de una aplicacion

para escritorio, al ser una herramienta en linea sera necesario una conexion a internet.

4.2.2 Impacto de las herramientas web 2.0 en la educacion

Hay que observar el cambio de la postura que han mostrado los docentes respecto
al web, pasando del uso de la web 1.0 a la 2.0, la estrategia metodol6gica de la web 1.0
se centra en la integracién de las TIC como una fuente de informacién y conocimiento
mecanico con una comunicacién individual y asincronica, sin embargo, la llegada de la
web 2. 0 en educacion marca el proceso de informacion docente hacia los estudiantes,
donde el este ya no busca solo el conocimiento, sino que también es capaz de
desarrollarlo, aplicarlo e innovarlo (Figueredo, 2016). Otro factor importante y decisivo
para la inclusion de las web 2.0 es su interdisciplinariedad dentro del entorno académico,

tal como lo menciona (Lavive, Florez, & Pelaez. (2019):

“Las practicas escolares son entendidas (...) mas concretamente como la
utilizacion que los profesores y alumnos hacen de las TIC mientras llevan a cabo estas
actividades. Esto converge con la idea de que las competencias digitales no son exclusivas
para los docentes de educacion virtual, sino que permean todos los &mbitos educativos,

ya que las TIC se han vuelto imprescindibles en todos los procesos formativos.”
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Comprendiendo asi que un plan de clase, independientemente de su asignatura,
estd abierta a la inclusion de recursos digitales 2.0, haciendo a un plan de clase mas
flexible y escalable para adaptarlo al nivel de estudio, objetivos de aprendizaje y recursos
disponibles dentro del aula con el fin de desarrollar la creatividad y PC mediante la

préctica.

4.3 Programacion por bloques en MBlock

4.3.1 Plataforma MBlock

MBlock es una herramienta digital, la cual presenta un entorno visual con una
programacion similar a Scratch, desarrollada por la empresa MakeBlock con el proposito
no solo de programar videojuegos, sino también programar robots, enfocado en areas de
educacion como: Ciencias, Tecnologia, Ingenieria, Artes, Matematicas, etc. Entre sus
principales caracteristicas esta la opcion de trabajar la programacion en tiempo real, o
subirla a una placa Arduino, otorgando una ventaja al momento de trabajar con robots
autonomos, en cuanto al escenario ofrece un personaje (Panda por defecto) al cual
podremos agregar tarea mediante blogues de programacion, destacando que esta es
intuitiva, enfatizando secciones de movimientos, apariencia, sonidos, bloques, variables,
entre otros. Destacando algunas de sus ventajas esta la seleccion de pines (en caso de
Arduino) para modificarlos, a diferencia de otros programas donde vienen ya definidos,
mostrando inconvenientes a la hora de crear robots, permite la conexién inalambrica por
medios bluetooth y su flexibilidad le permite adaptarse a distintas placas, y robots
prefabricados. Sin embargo, mantiene desventajas como perder informacion en caso de

apagar el dispositivo o desconectarlo (Sanchez et al., 2018).

4.3.2 MBlock para la programacién por bloques

La plataforma MBlock es un software basado en Scratch y Arduino dirigido a la
programacion de distintos robots de MakeBlock. Entre sus requerimientos de sistema para
su ejecucion esta un sistema operativo: MAC OS x64, Windows XP x64 o superiores,

Chrome OS, Linux x86, y un espacio en la memoria de 463 Mb disponibles. Respecto a
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su interfaz, cuenta con dos secciones principales, en una de esta se puede trabajar con un
sprite de imé&genes, mientras que la otra es programacion por bloques, esta disefiado para
personas con poca o nula experiencia, a la cual se le atribuye la posibilidad de ver el
codigo Arduino, siendo este editable (Gonzalez, 2022).

Para trabajar con distintos dispositivos y robots predisefiados, MBlock ofrece una
gran variedad de estos en su biblioteca de dispositivos para conectarlos, y disefiar sus
codigos. Respecto a los bloques de programacion, es necesario enfocarse en las librerias
para Arduino Uno, la cual es la placa base del robot educativo Drakibot, para lo cual se
describe a continuacion las caracteristicas y funcionalidades de estos en la Tabla 2, de
acuerdo a la pagina oficial (MBlock, 2021).

Tabla 2

Funciones de MBlock

Libreria Caracteristicas Funcionalidades
Pin Ayuda a definir los pines de
s &) la placa Arduino en alto y
bajo, seglin estén conectados
los distintos elementos
° (microservomotores,
: sensores ultrasonicos, entre
@ otros) que componen al
robot
.
D
OO no esperx apin 2 v
®
Puerto Brinda la opcion de enviar
Serie o M= informacion controlada a
:  hello | ‘ un puerto serie mediante
" una interfaz.
( \
y
I h
\ y
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Datos Mapea y restringe uno o
* O Y- X ) varios datos  numéricos,
Pin , JORT]
ademas del uso del codigo
GO restringir entre o )
o 00 0 ASCCI.
0
Datos
[

Sensor Usado para controlar
sensores de ultrasonido y
temporizador integrados
a Arduino.

]
Eventos Usado en conjunto con los
sprite de MBlock, presenta
una interacciéon entre el
® programa y el robot tras un
. ~ evento
@
Dates
@
Control = Aqui se presentan las
. condiciones para ejecutar o
no una accién, ya sea de
- condicionales, eventos o
b tiempos.
-
-
- ]
- E =
-
- |
== > |
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Operadores

Permite realizar
operaciones matematicas,
unir variables, realizar
preguntas, formar frases,
etc.

Variable

Crea variables para levar
un conteo respecto a un
evento o accion.

Mis bloques

e e le ie

Conjunto  de  bloques
disefiado por el mismo
usuario.

Nota. Tomado de MBlock,(2021)
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5. Metodologia
5.1 Area de estudio

La investigacion se realizo dentro de la Universidad Nacional de Loja, Carrera de
Pedagogia de las Ciencias experimentales , la cual se encuentra ubicada en el cantén Loja
(ver Figura 2) perteneciente a la zona 7 (El Oro, Lojay Zamora), Este establecimiento de
educacidn superior se encuentra situado geograficamente en el sector La Argelia al sur de
la ciudad de Loja alrededor de las avenidas Pio Jaramillo Alvarado y Reinaldo Espinoza

como se muestra en la Figura 3, Formando parte del distrito 11DO01.

Figura 2.

Ubicacion geogréfica del canton Loja

Sauces Nte

Tierras |
Coloradas |

A 1)

2]

Z

Nota. Cantédn Loja, Fuente Google Mabé (2022)

5.1.1 Ubicacién y la descripcion del lugar donde se desarroll6 la investigacion con las

coordenadas geograficas debidamente establecidas.
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Figura 3.

Croquis de la universidad Nacional de Loja
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informatica, (- 4.034596484620324, -79.20450216916932). Fuente: GOOGLE (s.f.)

5.2 Procedimiento

~

Nota. Mapa de localizacion de la carrera de pedagogia de las ciencias experimentales

La presente investigacion denominada “Analisis del disefio digital del circulto y
programacion del robot educativo Drakibot orientado para la asignatura de Ciencias
Naturales de 5to afio de EGB.” Mantiene un enfoque de nivel Exploratorio y descriptivo,
promoviendo la explicacion de sus caracteristicas y prediccion de su comportamiento.
Siendo enmarcada dentro del &mbito académico, tomando como referencia el Proyecto
final de robodtica denominado “Drakibot para la funcion de relacion de los animales en
su entorno” (Ver anexo 1), asi como el disefio del circuito digital en Tinkercad
denominado “Disefio digital Drakibot" (Ver Anexo 2) y finalmente inspeccionando su
programacion dentro de la plataforma MBlock denominada “Programacion de Drakibot
version oficial” (Ver anexo 3). Para lo cual se aplica el método descriptivo con el fin de
generar el conocimiento de una manera racional, sistematizada y logica, siguiendo un
orden preestablecido, basados en: la observacion y descripcion, cuyos datos seran
registrados dentro de tablas descriptivas.
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6. Resultados

El robot educativo perteneciente al proyecto “Drakibot orientado a la funcion de
relacion de los animales en su entorno” dirigido a la asignatura de Ciencias Naturales de
5to afio de EGB. Toma como referencia al libro del Ministerio de Educacion con el fin de
explicar el comportamiento de los animales en su habitad, el cual ha sido elaborado dentro
de plataformas digitales, por lo cual se procede a acceder a dichas plataformas para su

analisis.

6.1 Resultado del primer objetivo

Para la obtencion de los resultados del primer objetivo, sobre al anélisis y
descripcidn del disefio digital del robot educativo Drakibot se hace uso de la herramienta
web 2.0 “Tinkercad”, la cual cuenta con varios recursos y componentes necesarios tanto
para el disefio en 3D basico adecuado para la educacion, programacion en distintos
lenguajes como el de bloques para dictar sentencias de manera sencilla e intuitiva y el
disefio de circuitos digitales para la recreacion de componentes electronicos y su
interoperabilidad. Se procedié a ingresar al apartado de “CIRCUITOS”, con el fin de
conocer y probar su circuito, el cual presenta una estructura cerrada, sus distintos
componentes electronicos, y la anatomia del robot, los cuales se describirdn a
continuacidn. Para el disefio del robot educativo se emple6 distintos materiales, con el fin
de simular la fisiologia, y el comportamiento motor de un murciélago como se muestra
en la imagen 4, en relacion con los objetivos, establecidos en el curriculo para la

explicacion de la funcion de relacion (Alvarado et al., 2022).
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Figura 4.

Drakibot Version Fisica

.“ \
Moo 154

Nota. Imagn proia

I autor

Para la descripcion de los elementos del circuito se explora cada uno de estos,
donde se pudo observar una dependencia importante entre si para su correcto
funcionamiento, garantizando el, logro de objetivos y desarrollo de destrezas con criterio
de desempefio solicitados en el curriculo. Por otro lado, se destaca que el robot cuenta
con las siguientes caracteristicas: deteccién de objetos, desplazamiento y direccion,

movimiento de extremidades superiores (Alas) y acciones para atrapar objetos.

En la plataforma digital “Tinkercad” se encuentra el disefio preestablecido del
circuito, el cual se denomina: Disefio digital Drakibot, en este disefio se determina la
posicion de sus componentes, tomando en cuenta sus dimensiones, y funciones. Para esto
se procedid a analizar y comprender su circuito, con el objetivo de conocer sus conexiones
desde un punto a otro por medio de representaciones graficas y la ejecucion del programa.
Lo cual serd indispensable a la hora de formar las sentencias de programacién, no
obstante, es importante recalcar que cada uno de los elementos a ser mencionados (ver

Tabla 1), estdn conectados directamente a los pines de Arduino
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Tabla 3

Componentes de Tinkercad para el disefio de Drakibot

Elementos Aspecto Funcién

Arduino Placa que recibe, coordina y
envia informacion a través de
varios pines a los que se conectan
todos los elementos electronicos
presentes en el robot, siendo el
“cerebro del robot” en conjunto
con su  programacion  se
encargara de recibir los datos del
ambiente, procesarlo y envia
sefiales a los elementos que
otorgan movimiento y funciones
al robot.

-
-
-

QG

EAMOd
[~ TeLI0

o ONINa¥Y
o O

L]
=

:
8
®

Sensor
ultrasénico

Colocado en la parte delantera
del robot educativo, cumple la
funcion de enviar ondas
ultrasonicas, las cuales rebotan
en objetos sélidos regresando al
punto de emision, calculado asi
su distancia y enviado un informe
a la placa de Arduino Uno

Microservo- Ubicadas un par en la parte
motor superior como eje central de las
extremidades y otro en la parte
delantera inferior con la cual
controlard su camino, cumplen
la funcion de dar movimiento a
las alas y direccion al robot
respectivamente, dependiendo
de las sentencias grabadas en la
placa de Arduino.

/,"o......



Motor de Ubicado en la parte inferior

reduccion trasera, es el encargado de girar
| < las ruedas que impulsan al robot
hacia delante (0 hacia atras

L dependiendo del cddigo).

Nota. Tabla adaptada del proyecto “Drakibot para la funcidn de relacion de los
animales en su entorno”

El disefio digital de Drakibot, esta constituido por un total de 6 componentes
electrénico, mientras que en su version fisica presenta 9 (Ver Imagen 2), los cuales se
clasifican en microservomotores, sensor ultrasénico, motor de reduccién y la placa
Arduino Uno Como se ve en la Figura 5, estos se encuentran distribuidos de la siguiente
manera:1.) un microservomotor destinado a dar direccién al robot, 2.) dos
microservomotores para dar movimiento a las alas, 3.) un sensor ultrasonico para calcular
la distancia entre los distintos objetos del entorno en relacion con el robot, 4.) un motor
de reduccion usado para dar movimiento controlado al robot, 5.) una placa Arduino Uno,
la cual se encargara de coordinar los distintos movimientos de cada una de las piezas ya
mencionadas. Dichos materiales se explican de manera mas detalla posteriormente en la
Tabla 4.

Figura 5.

Circuito digital de Drakibot

Nota. Imagen tomada del Proyecto de robética educativa Drakibot
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Tabla 4

Conexiones punto a punto para el disefio de Drakibot

Placa Arduino

ANALOGIN
g Oﬂl}n»u\.
5 addR<a

R

(=}
=
=]
>
=
o
<
)
B

La placa en cuestion cumplird la funcion de procesamiento, por lo cual seréd
indispensable que todas las demas piezas se conecten a sus pines, ademas que esta
tendra que ser ubicada en un punto de facil acceso para la transmisién de informacion
y energia por medio de su puerto de tipo D.

Sensor ultrasonico

ANALOG IN
2432313

Este sensor colocado en la parte superior delantera del robot, cuenta con los pines GND
y 5V, los cuales son conectados respectivamente en la seccion POWER de Arduino,
mientras que su salida SIG sera conectada en el puerto (2) de Arduino.
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Microservomotor 1

ARDUINO

Ubicada en la parte superior como eje central del ala derecha, este
microservomotor cuenta con los pines TIERRA y POTENCIA, los cuales son
conectados respectivamente en la seccion POWER (GND y 5 V), mientras que
su salida SENAL sera conectada en el puerto (-6) de Arduino.

Microservomotor 2

')‘\oooooool :

Ubicadas un par en la parte superior como eje central del ala izquierda, este
microservomotor cuenta con el pin TIERRA que se conecta al GND (seccion
DIGITAL PWM), mientras que el pin POTENCIA es conectado en la seccion
POWER (5 V), mientras que su salida SENAL sera conectada en el puerto (-11) de
Arduino.
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Microservomotor 3

—

~\

Ubicadas en la parte inferior delantera como eje central para dar direccion al robot, este
microservomotor cuenta con los pines TIERRA y POTENCIA, los cuales son
conectados respectivamente en la seccion POWER (GND y 5 V), mientras que su salida
SENAL seré conectada en el puerto (-9) de Arduino.

Motor de reduccion

Ubicado en la parte inferior trasera, para impulsar al robot, este motor cuenta con un
pin NEGATIVO, el cual se conecta al pin GND de la seccion POWER, mientras que
su pin Positivo es conectado en el puerto (13) de Arduino.

Nota. Tabla adaptada del proyecto “Drakibot para la funcion de relacion
de los animales en su entorno”
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6.2 Resultado del Segundo objetivo

Para la obtencion de los resultados correspondiente al segundo objetivo,
dirigido al analisis y descripcion de las sentencias de programacion del robot educativo
Drakibot de la asignatura de Ciencias Naturales, Mediante el uso de internet, se accedi
dentro de la plataforma MBlock, la cual cuenta con varios recursos enfocados al lenguaje
de programacion (Code with Python) y programacion por bloques (Code with Blocks),
contando esta Ultima con un apartado de trabajo similar a la herramienta de autor
“SCRATCH 2.0” para el disefio de juegos y recursos educativos en 2D adecuados para la
educacién, sin embargo, presenta mas opciones para la creacion de sentencias
permitiendo interactuar con distintas placas fisicas dirigidas a robots.

Tras ingresar a la pagina web de MBlock, se reconocidé y prueba sus
funcionalidades, donde se destaca la opcion de programacién por bloques, presentando
un ambiente de trabajo intuitivo para analizar las sentencias aplicadas al robot, las cuales
se describiran a continuacion: Para su estructuracion como se muestra en la figura 6 se
empled un bucle dentro del cual constan condiciones, variables y ordenes, con el fin de
simular la percepcion del ambiente, el andlisis y reaccion propia de un murciélago, que
se lleva a cabo en la version digital y fisica de Drakibot, de la misma manera las
sentencias descritas estan elaboradas en relacion con los objetivos, establecidos en el libro

de 5to afio de EGB. Para la explicacion de la funcion de relacion (Alvarado et al., 2022).
Figura 6.

MBlock Visualizacién de la herramienta.

makeblock | mBlock . # Archivo  MURCIELAGO 205tk B Guardar E Manual de usuario M Programas de ejemplo @ Comentarios

B - ©3

i @
- P

©0 mueve el servo en pin () al anguio

. 00 1
Dispositivos Otjetes Fondo ©® pon el pin digital {fJ) 2 baio v
) . ©O espera hasta quepin 27 detects
- ©@ mueve el servo en pin () al inguio

Nota. Imag'é'n propia del autor

Para la descripcion de cada sentencia de programacion se procedié a explorar sus
funcionalidades, donde se observd una dependencia importante entre estos para un
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correcto funcionamiento, destacando que al carecer de alguna de estas variables posible
que se produzcan errores al momento de ser ejecutado. Un factor importante al momento
de su andlisis es conocer la finalidad pedagogica, objetivos de acuerdo al curriculo, y
funciones como: deteccion de objetos y su distancia, movilizacién, giro y direccion,
movimiento de extremidades superiores (Alas), tiempos y veces en las que se repiten sus
acciones.

En la Herramienta de programacion “MBIlock” se presenta un espacio donde
podemos compilar distintos bloques de codigo, dentro de este se encuentra la
programacion de Drakibot, cuyo proyecto lleva el nombre de: “Programacion de Drakibot
, Version final", considerando que, Drakibot al ser una herramienta educativa flexible,
estd sujeta a un cambio constante de acuerdo al ambito educativo. En este disefio se
determina el orden de sus sentencias, tomando en cuenta el contexto académico. Es
importante haber realizado el analisis y comprension de su circuito digital y fisico, con el
objetivo de conocer sus conexiones, lo cual serd indispensable a la hora de formar y
entender las sentencias de programacion, por consiguiente, en la Tabla 5 estan descritos

los bloques y las distintas funciones que podran realizar.
Tabla 5

Sentencias de programacion de MBlock

Sentencia Aspecto Funcién

Evento Sentencia usada para dar inicio a una lista de
bloques apilados bajo esta en el momento
que la placa Arduino es conectada a una
fuente de poder, o es reiniciada., 0 en su
defecto esperar algin evento para dar inicio
a la programacion establecida

Control Sentencia encargada de crear un bucle para
una lista de bloques ubicados dentro, lo
cuales se repetiran mientas el circuito
permanezca encendido o0 hasta que
experimente un reinicio del circuito,
tomando en cuenta que su repeticion es
ilimitada.

Control Siendo un condicional, se encarga de llevar
a cabo las sentencias que se encuentren
dentro de esta, siempre y cuando se cumpla
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la o las condiciones establecidas dentro del
espacio entre “si” y “entonces”’, caso
contrario, al no cumplirse las condiciones
establecidas, procedera automaticamente a
cumplir las sentencias colocadas bajo la

condicion “si no”.

Operador

Este operador cumple la funcion de
establecer una jerarquia de mayor o
menor en relacion con una variable
preestablecida

Sensor

Comando wusado para detectar la
informacion proveniente de un sensor de
ultrasonido, en caso de ser varios de estos,
permite enfocarse en uno solo mediante el
pin de activacion y eco, siendo estos, pines
digitales presentes en la placa Arduino

Pin

00 mueve el servo en pin o al angulo @

Bloque usado para dirigir un servomotor el
cual se encontrard conectado a un pin
digital, su principal caracteristica es la
facilidad para controlar el &ngulo/grados en
que un servomotor en especifico se movera.

Pin

pon el pin digital @) 2 atto v

Al igual que el bloque anterior, es
ocupado para controlar un pin en
especifico de Arduino. Sin embargo, la
diferencia radica en la activacion y
desactivacion del paso de energia desde
la placa Arduino a dicho puerto.

Control

Este bloque servird para establecer un
tiempo de espera, el cual podra ser
modificado de acuerdo a las funciones que
el usuario requiera, haciendo que las
funciones se mantengan en un estado
determinado durante un tiempo establecido
para luego seguir con el resto de sus
sentencias.

Operador

1

numero al azar entre o y @

Este Operador, tal como lo menciona, se
encargara de elegir un namero al azar
dentro de un rango establecido por el
usuario, acorde a sus especificaciones.

Nota. Tabla adaptada del proyecto en MBlock “Programacién de Drakibot version oficial”



La estructura de las sentencias utilizadas en la programacion de Drakibot, esta
conformada por un total de 16 bloques donde se hace uso de sentencias, condicionales y
variables, tal como se muestra en la figura 7 de los cuales se clasifican en Eventos,
Controles, Operadores, Sensores y Pines que se describen detalladamente en la Tabla 2.
Estos se encuentran distribuidos de la siguiente manera: 1.) Un evento para iniciar el
programa; 2.) tres controles para el bucle, las condiciones y el tiempo de espera, 3.) dos
operadores, uno para la jerarquia de nimeros y otro para asignar una variable; 4.) dos
tipos de bloques de pin digitales para el control de servomotores ; 5.) un bloque de
“sensor” para el control del sensor ultrasonico. Dichos materiales se explican de manera
mas detalla posteriormente en la Tabla 6.

Figura 7.

Programacion de Drakibot

cuando Arduino Uno se inicia

©3 lee sensor de ultrasonidos, pin de activacion o . pin de eco o < o entonces

©3 mueve el servo en pin o al angulo @

©® pon el pin digital {E)) a a0 v

3 mueve el servo en pin m al angulo @
©3 mueve el servo en pin o al angulo @

ﬁm@w _

©3 pon el pin digital o a bajo v

©3 mueve el servo en pin m al angulo @
©3 mueve el servo en pin o al angulo @

ﬁm@ngmdos

©3 mueve el servo en pin o al angulo nuamero al azar entre @ y @

Nota. Tomada de la plataforma MBlock de Drakibot
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Tabla 6

Formacion del disefio de sentencias para Drakibot

Al iniciar Arduino

cuando Arduino Uno se inicia

Al momento de iniciar la placa Arduino Uno este evento dara inicio a la programacion
que se apile bajo esta.

Bucle

i cuando Arduino Uno se inicia

para siempre
para siempre

El control “Para siempre” se encargara de repetir de manera ilimitada las sentencias
dictadas dentro de esta cada vez que se cumplan las condiciones establecidas.

Condiciones

cuando Arduino Uno se inicia
para siempre

Las condiciones “si___entonces” y “si no” se encargara de llevar a cabo las acciones de
movimiento en caso de cumplirse las condiciones establecidas (las cuales se
especificardn més adelante), mientras que al no cumplirse dichas condiciones se
procedera a ejecutar las acciones presentes bajo “si no”
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Condicién de distancia

cuando Arduino Uno se inicia

para siempre

El operador de “menor que” se usard para establecer una condiciéon donde la
distancia debera ser menor a 15 cm (Dependiendo de lo solicitado).

Sensor Ultrasénico

G2 lee sensor de ultrasonidos, pin de activacion o . pin de eco o

cuando Arduino Uno se inicia

para siempre

G0 lee sensor de ultrasonidos, pin de activacion o . pin de eco o < 9 entonces

Sensor dirigido a ultrasonido cuenta con un pin de activacion conectado al pin digital
4 de Arduino, mientras que su eco se conecta al pin digital 2, al momento de leer este
ultrasonido se determina que su distancia debia ser menor a 15 cm para dar paso a las
demaés sentencias.



Servomotor 1

OO mueve el servo en pin o al angulo @

cuando Arduino Uno se inicia
para siempre

si 0 lee sensor de ultrasonidos, pin de activacion o . pin de eco o < @ entonces

©® mueve el servo en pin o al angulo @

Tras Cumplirsé la condicion del sensor ultrasonico, el pri'mer b'quu'e del servo es
conectado al pin digital 6 se asignara la tarea de girar en un angulo recto de 90 grados,
con el fin de dirigir a Drakibot en direccién al objeto detectado.

Pin digital

cuando Arduino Uno se inicia

©Q pon el pin digital e a altow

para siempre
G lee sensor de ultrasonidos, pin de activacion o . pin de eco o < G entonces

©® mueve el servo en pin o al angulo @

© pon el pin digital @) a alto v

si no

Tras mover el servo del pin 6 la siguiente accion es colocar el pin digital 12
(conectado a su pin en Arduino respectivamente) en “Alto con el fin de ordenar al
motor de reduccion activarse para dar desplazamiento a Drakibot”.
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Servomotor 2

cuando Arduino Uno se inicia

para siempre

©QO lee sensor de ultrasonidos, pin de activacion o . pin de eco o < o entonces

©0® mueve el servo en pin o al angulo @

©Q peon el pin digital o a alovw

©Q@ mueve el servo en pin m al angulo @

El servo del pin nimero 10 (correspondiente al ala izquierda) tiene la funcién de girar
a 140 grados con el fin de simular el movimiento de su ala al atrapar un objeto.

Servomotor 3

&3 mueve el servo en pin o al angulo @

cuando Arduino Uno se inicia
para siempre

si GO lee sensor de ultrasonidos, pin de activacién o . pin de eco o < @ entonces

©® mueve el servo en pin o al angulo @

©® pon el pin digital 9 a altow
©® mueve el servo en pin @ al angulo m
GO mueve el servo en pin o al angulo @

si no

El servo del pin nimero 8 (correspondiente al ala derecha) tiene la funcion de girar a
40 grados con el fin de simular el movimiento de su ala al atrapar un objeto.
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cuando Arduino Uno se inicia

para siempre

si ©0Q lee sensor de ultrasonidos. pin de activacién o . pin de eco o < @ entonces

3 mueve el servo en pin o al angulo @ .
©3 pon dl pindigital ) a a0 v )
©0 mueve el servo en pin m al angulo
©0O mueve el servo en pin o al angulo @
espera @ segundos . R . .

si no

Una vez realizadas las sentencias, se mantendrd si por un lapso de 0.7 segundos
mediante una sentencia de “espera”

Pin digital

©3@ pon el pin digital o a bajow

cuando Arduino Uno se inicia
para siempre

El @ lee sensor de ultrasonidos, pin de activacion o . pin de eco o < o entonces

©® mueve el servo en pin o al dngulo @
© pon el pin digital ) a aito v -
GO mueve el servo en pin m EIELLTCE 140
©0O mueve el servo en pin o al dngulo @ .
espera @ segundos . . .

©® pon el pin digital {J) 2 bajo

El pin digital a cargo del motor de reduccion tras los 0.7 segundos se colocara en
“bajo” provocando que deje de desplazarse.

Servomotores 2y 3

©0 mueve el servo en pin o al angulo  nimero al azar entre @ y @
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cuando Arduino Uno se inicia
para siempre

si ©Q lee sensor de ultrasonidos, pin de activacion o . pin de eco e < G entonces

©@® mueve el servo en pin o al angulo @

©Q@ pon el pin digital @ a altow

©0® mueve el servo en pin @ al angulo @

©@ mueve el servo en pin a al angulo @
.espnr: @ segundos

P pon el pin digital ) a bajo v
si no

©@ mueve el servo en pin o al angulo @
©® mueve el servo en pin e al angulo @

En caso de no cumplirse la condicion acerca que la distancia dada por el sensor
ultrasonico sea menor a 15 cm se procede a la programacion establecida en la
condicion de “si no”, donde los pines 10 y 80 correspondientes a los servos digitales
vuelven a 90 grados

Servomotor 1

cuando Arduino Uno se inicia

para siempre

si ©Q lee sensor de ultrasonidos, pin de activacion o . pin de eco ° < @ entonces

GO mueve el servo en pin o al angulo @
©® pon el pin digital {E)) a alo ¥

©® mueve el servo en pin o EIELTTN 140
GO mueve el servo en pin o al angulo @
espera m segundos

©O pon el pin digital o a bajov

©O mueve el servo en pin @ al angulo @
©0 mueve el servo en pin o al angulo @

©@ mueve el servo en pin o al angulo @
©@ mueve el servo en pin o al angulo @
G® mueve el servo en pin o al angulo nimero al azar entre @ y

Mientras que Drakibot no detecte nada, se establecerd la funcion de mover el
servomotor d asignado al pasador 6 a un nimero al azar en un rango en 45y 135,
con el fin de dar movimiento al robot.

Nota. Tabla adaptada del proyecto en MBlock “Programacion de Drakibot version oficial
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7. Discusion

El presente estudio fue elaborado con el fin de dar cumplimiento al objetivo
general, correspondiente a la descripcion digital de su circuito y sentencias de
programacion del robot educativo Drakibot como herramienta tecnoldgica de apoyo
dentro del ambito educativo, tomando en considerando que: su disefio sea adecuado para
el nivel de estudio y esté contextualizado en la asignatura de Ciencias Naturales, por otro
lado, la estructura de su programacion debe de ser acorde al comportamiento de un
murciélago durante la funcion de relacion que implica la obtencion de informacion, su

andlisis y finalmente la etapa de respuesta.

Por lo cual tras el planteamiento de la pregunta acerca de ;Como esta disefiado
el circuito digital del robot educativo Drakibot? se consider6 como primer objetivo
especifico la descripcion del disefio digital, cuyos resultados arrojaron la estructuracién
de un circuito cerrado en conjunto con sus componentes electronicos, donde se destacan
los microservomotores, motor de reduccion y sensor de ultrasonido, cada uno de estos
elementos depende de la placa Arduino Uno para enviar y recibir informacion. Su
estructura digital es un punto de referencia para su posterior disefio fisico, donde ubica al
microservomotor 1 y 2 como ala izquierda y derecha respectivamente, mientras que el
namero 3 coordina la direccion en la delantera, el sensor ultrasénico que medira la
distante de los objetos en relacion con la parte frontal de drakibot, el motor de reduccién
encargo en la parte inferior de dar movimiento, Todos estos controlados por la placa

Arduino ubicada en el centro del robot donde se registran las sentencias de programacion.

Como segunda incégnita se plantea ¢(Qué instrucciones se utilizan en la
programacion para el robot educativo Drakibot?, para lo cual se elabora el segundo
objetivo especifico referente al andlisis de las sentencias de programacion, donde se
destaca el uso de bloques presentes en las librerias de: controles, eventos, operadores,
sensores y pines, siendo un total de 16 unidades. Sus sentencias son ordenadas dentro de
un bucle con el fin de recrear un proceso repetitivo cada vez que se cumplan las
condiciones establecidas respecto a la distancia programada para dar inicio a la activacion
de los pines conectados a sus microservomotores 1, 2, 3 y motor encargado del

desplazamiento, esta lista de bloques se encuentra grabada en la placa Arduino (acorde a
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su disefio y dimensiones fisicas) con el fin de imitar los procesos propios de un
murciélago, tal es el caso de su ultrasonido para guiarse y su reaccién al momento de

cazar.

Estableciendo que tanto la estructura digital como la sentencia de programacion
estan disefiadas para ser compatibles entre si, logrando cumplir con los objetivos y
destrezas planteadas dentro de la asignatura de Ciencias Naturales, Ademas de ser una
herramienta de aprendizaje interesante e innovadora para el estudiando dentro del ambito
educativo.
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8. Conclusiones

Se concluye que el disefio digital de Drakibot en conjunto con su disefio fisico se
encuentran estructurados de tal forma que dan cumplimiento a los estandares educativos,
presentando una anatomia similar a un murciélago, cabe recalcar que este es visualmente
adecuado para el nivel de estudio. En cuanto a sus dimensiones fisicas, estas son idoneas
para dar el movimiento caracteristico de desplazarse y mover sus alas, ademas de
permitirse modificaciones respecto a estas variables. Los distintos componentes aplicados
en este proyecto presentan una funcionalidad que logra relacionar cada una de estas piezas
con una funcidn especifica del murciélago y su funcién de relacion, lo cual lo vuelve un

proyecto intuitivo y facil de relacionar con el tema de estudio para el estudiando.

Se establece que las sentencias de programacion aplicadas para el robot educativo
Drakibot dan cumplimiento al proceso de funcién de relacion presentada tanto en materia
de Ciencias Naturales para 5to afio, como en los murciélagos. Su programacion se
encuentra contextualizada dentro del aspecto pedagdgico, donde refleja un analisis de
datos, los cuales son interpretados como variables, para finalmente presentar acciones
acordes a las condicionales presentadas en su programacion, cumpliendo de esta forma
con la funcion de relacién. Por otro lado, dentro de su aspecto tecnoldgico esta elaborado
de acuerdo a su estructura fisica (conexiones punto a punto) por lo cual logra coordinar
exitosamente cada elemento de su circuito para dar movimiento y respuesta, tal como lo

haria un murciélago.
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9. Recomendaciones
Respecto al disefio tanto digital como fisico, es importante recalca que este cuenta
con un solo sensor de distancia ultrasonico, el cual esta ubicado en la parte delantera de
Drakibot, en consecuencia, aunque cumple su funcion de deteccion, esta tan solo abarca
el area delantera, en contraste con el ultrasonido de un murciélago el cual abarca toda el
area a la redonda. Tomando esto en cuenta, es recomendable el uso de mas sensores de

ultrasonido instalados alrededor del robot.

Para el aspecto fisico de Drakibot, aunque abarca todos sus componentes en un
espacio adecuado para el nivel de estudio, es importante recalcar que dichas dimensiones
presentan complicaciones al no contar con mucho espacio para maniobrar al momento de
ensamblarlo, corriendo el riesgo de alterar por accidente los elementos electronicos ya
instalados. Por lo cual se recomienda un redisefio que presente méas facilidad para su

construccioén.

Respecto a la programacién por bloques, esta se presenta de manera sencilla, sin
embargo, es recomendable la adjudicacion de informacion a cada una de sus sentencias,
las cuales explique detalladamente para qué servira cada una de ellas, tomando en

consideracién la poca capacitacion de los actores educativos referente a la programacion.

Es recomendable la realizacion de nuevos estudios enfocados ya en su disefio
fisico debido a que dentro de Drakibot cuenta en su versién tangible con mas materiales
para cumplir su funcionamiento, los cuales no son necesarios digitalmente, asi mismo
analizar su aplicabilidad dentro del ambito educativo en conformidad con el curriculo
nacional, puesto que, a pesar de contar con un disefio efectivo, no se ha realizado un
estudio con resultados cuantitativos sobre su impacto dentro de un aula o en torno de

aprendizaje.
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11.Anexos

Anexo 1. Drakibot Para La Funcién De Relacion De Los Animales En Su Entorno.

Universidad
Nacional
deLoja

105

FACULTAD DE LA EDUCACIQN, ELARTEY LA
COMUNICACION

CARRERA DE PEDAGOGIA DE LAS CIENCIAS
EXPERIMENTALES INFORMATICA

ASIGNATURA: ROBOTICA EDUCATIVA

DRAKIBOT para la funcién de relacién de

los animales en su entorno

Grupo EDUROBOT:

Alvarado Montesinos Luis Gabriel
Jarro Macas Jorge Alexander
Jiménez Sarmiento Emily Mishell
Ortega Medina Maria jlexandra
Sisalima Angamarca Darly Germania

VIi Ciclo

Periodo Académico

At s AP — Amell ARAS
Octubre 2021 ADrII 2022

https://docs.google.com/document/d/1fSMN75JgXIpsrijDTfRxkj0z4497 A6rx/edit

?rtpof=true&sd=true
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Anexo 2. Disefio digital Drakibot

Diseno digital "Drakibot"

s

N

»>

Simular Afadirimagen

&

Reaccidn

Disefiado por:
JORGE ALEXANDER JARR...

Editado 7/29/22, Creado 1/11/22

Modificar

https://www.tinkercad.com/things/4sZsylhfgpV-diseno-digital-

drakibot/editel?sharecode=319ztU yQa-L-TaPE-3sXwypfF5UQjOX73A50edmXFg
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https://www.tinkercad.com/things/4sZsyIhfqpV-diseno-digital-drakibot/editel?sharecode=3I9ztU_yQa-L-TaPE-3sXwypfF5UQjOX73A5qedmXFg

Anexo 3. Programacion de Drakibot version oficial

El Manual de usuario jemplo @8 Comentarios ===

makeblock | mBlock &, @& Archivo | Programacion de Drakibo | B Guardar

.
Pin

00 Iee pin analogico ()
o

puerio
N <O Ice pulso de pin (fE)) espera como m3

Blogues Arduinac

€O lee sensor de ultrasanidos, pin de activacion () . pin decco E)) < )  entonces
©0 mueve el servo en pin () al anguio )
©0 pon d pin digital @) a atto v
©0 mueve el servo en pin () al anguio (I
©O mueve el serva en pin () al inguio )

©® pon el pin digital ) 2 aio v

Lo ] - 23
o[ E E] o o [ ] ©® pon la salida PWM o a o

Dispositivos Objetos Fondo

©0 pon el pin digital @) a bajo v

©O tocanota Dod v enpin () dura

W
it
3
@
S

. - sino
€2 ©0 mueve el servo en pin () =l anguio ()
% . ©O mueve el servo en pin o al angulo . .
«P Control ©© mucve el serva en pin () al anguio )
Adiadic Conecta tu dispositivo ]
e ©O espera hastaque pin 2 v detecte ©0 mueve el servo en pin () al angulo  nimero al azar entre ({8 y (D)
Como se usa | Operadore o
dispositive?
- o
Cambiar modo @

i

B R no esperarapin 2 ¥
En vivo extension

https://drive.google.com/file/d/1VMarGET298hjzwOdi6dHNS608Y VwVVBj/view?usp

=sharing
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Anexo 4. Certificacion

uﬁt Mscoral Cpma o der las Clenel
gl El & las clas
chis Laja qumwamlwmfmwﬁﬂm

M=, Milton Leonardo Labanda Jaroulle

DOCENTE DE LA CARRERA DE PEDAGOGIA DE LAS CIENCIAS
EXPERIMENTALES INFORMATICA

DIRECTOR DEL TRABAJO DE INTEGRACION CURRICULAR

CERTIFICA:

Haber dmigide, asesorade v monitoreade con perfinencia ¥ ngurosidad
clentifico-técmca la ejecucion del trabajo v la revision oportma de los mformes de
avances, copcordancia con el mandato del Art 228 del Reglamento de Eepmen
Académico de la Unrversidad Wacionzl de Loja, asi como el desarrollo del Trabajo de
Integracion Cumecular de Licenciatura en Pedagogia de |z Informatica, trtulada:
Amnalizis del dizenio digital del circuwite ¥ programacion del robet educative
Drakibot orientade para la asiponatura de Ciencias Natarales de Sto atio de EGE,
de autoria del zefor Jorge Alexander Jarre MAlacaz. En consecuencia, ha
CTULAONAD v ha APROBATHY el Trabajo de Integracion Cumeular, cuve informe
retme los requusitos, formales v reglamentarnos.

Lo cernfico,
Loja, 15 de agosto del 2022

M. Milton Leonardo Labanda JTaramillo
DIRECTORA DEL TRABAJO DE INTEGRACION CURRICULAR

Cisdad Universitaria *Guillermao Falooni Espinosa™ Casilla letm =57
Talsfona: 2347 — 252 Ext. 101: 2347-200
direccion.cie@unledu.ec [/ secretariace@unl edu. ec 2545640
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Anexo 5. Certificacién de traduccion

| Mg. Yanina Quizhpe Espinoza
Licenciada en Ciencias de Educacion mencion
‘ Inglés

Magister en Traduccidn y mediacion cultural

Loja, 30 de agosto de 2022

Celular: +593989805087
Ermall: yaniges@icloud.com

Loja, Ecuador 110104

Yo, Lic. Yanina Quizhpe Espinoza, con cédula de identidad 1104337553, docente

del Instituto de Idiomas de la Universidad Nacional de Loja, y con licencia como

traductora registrada en el Ministerio de frabajo del Ecuador MDT-3104-CCL-

252640, certifico:

Que tengo el conocimiento y dominio de los idiomas espafiol e inglés y que la
traduccion del resumen de frabajo de integracion curricular, Andlisis del disefio
digital del circuito y programacion del robot educativo Drakibot orientado para

la asignatura de ciencias naturales de 5to afo de EGB, cuya autoria del

estudiante Jorge Alexander Jarro Macas, con cédula 1150709184, es verdadero y

correcto a mi mejor saber y entender.

Atentamente

YAMINA oo

LT p

BELEN ey
QUIZHPE Gt
100

ESPINOZA, (i e
Yanina Quizhpe Espinoza.

Traductora

Full text translator: servicios de troduccion
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