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La historia

» Disseny de la proposta del taller al desembre de 2006 i
aprovacié del CEIP Bogatell i TAMPA

» Primer taller intensiu al juny-juliol de 2007
« Participacio a la FLL 2007 al setembre de 2007

— Obtencié de premis a nivell regional i estatal
— Lavisibilitat permet obtenir patrocinis i ajuts
— Participacié al OAC de Tokio en representacié d’Espanya

« Taller de Robotica Lego Bogatell-Icaria, 2008-2009 (amb 70
alumnes)
— Segon taller intensiu al juny-juliol de 2008
— CEIP Bogatell, extraescolar quadrimestral amb 24 alumnes (12+12)
— IES Icaria, optativa curricular quadrimestral amb 32 alumnes (16+16)
— BOGATECH, equip de competicié amb 10 alumnes dels 2 centres
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Els objectius

« Els Tallers de Robotica Lego Tenen moltes caracteristiques que els fan
extremadament atractius des de molts punts de vista

+ Formar tecnolegs des d’edats molt joves, despertant en els infants la
passio per la ciencia, la tecnologia, les matematiques, la fisica, la
informatica i moltes altres matéries que es poden relacionar de forma
transversal

» Presenten la tecnologia als nens i nenes d’una forma ludica, on
I'aprenentatge es realitza a través del joc, perd de forma dirigida

« Aquest fet aprofita la motivacioé personal per dur a terme un aprenentatge
molt més eficag i d’alt nivell

« Els infants aprenen dels seus propis errors, aprenen a treballar en equip
i, el que és molt important, comparteixen els seus propis coneixements,
posant en practica els valors del que s’anomena “gracious
professionalism” (professionalisme cordial)
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Qualitat dels tallers

» Latematica anual de la competicio, enguany el “canvi
climatic” i 'any passat les “energies alternatives”, és una
molt bona oportunitat per realitzar un projecte cientific on
totes les arees curriculars participen de formes i amb
intensitats diferents

« Aquesta qualitat transversal del projecte permet donar
coheréncia i integrar els programes dels centres i alhora
permet relacionar molts conceptes aparentment inconnexes

» Lacol-laboracié entre els centres d’ensenyament primari
i secundari i de les AMPASs, implicant professors i pares,
permet donar una magnitud més gran al projecte i assegura
la continuitat del programa d’ensenyament i dels interessos
educatius
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Extensio a altres centres

« Experiencia molt eficag tant des del punt de vista educatiu,
com relacionant diferents disciplines de diferents ambits i
aconseguint una gran motivacio dels participants per
acomplir un repte

« Els éxits obtinguts pel CEIP Bogatell durant el curs 2007-
2008 i els actuals a la FLL 2008 sén molt encoratjadors

» Esforgos de divulgacié de la nostra experiéncia a altres
centres
— Il Jornades de Robots Didactics a Olot
— Primer Forum Ludens sobre el joc com a forma innovadora d’educar
— Primer Forum d’Innovacié Educativa

— Hem confeccionat un curs per professors de Primaria i ’'ESO sobre
la tecnologia de robotica Lego, per facilitar la posta en marxa de
cursos de diferents nivells
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Exemples de geometria i construccio

2x4x1 . 9,6mm / 8mm = 1,2
* La geometria de base ratio 6:5 = 1,2

* Teoremade Pltagores per calcular Ia Iong|tud d’una biga en
una estructura diagonal

+ Diagonal = Hipotenusa
* Quadrats i arrels quadrades
» Triangle 3-4-5 amb multiples de 2 (6-8-10) i de 3 (9-12-15)

H2 = A2 + B2
10x10 = 6x6 + 8x8

H =(A2 + B2
10 = V(6x6 + 8x8)

0
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Exemples de geometria i desplagament
» Radi, diametre, perimetre i rotacions de roda

* Descobrir el nimero T

radi diametre = 2 x radi

perimetre = U x diametre

=2 x T x radi
(= 1 rotacié = 360 graus)

* Relacions entre perimetre i superficie

/ \ Perimetre cercle = 3,14 x diametre
Perimetre quadrat = 4 x diametre
K / Area cercle = 3,14 x radi x radi = 3,14 x radi?
Area quadrat = 4 x radi x radi =4 x radi?
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Exemples: de la geometria a les rotacions

+ Distancia i girs mesurats

+ Calcul de la relacio entre rotacions o graus de gir d’un motor
i distancia recorreguda o angle de gir del robot

Diametre (2 x distancia rodes)
Perimetre

sortida Graus de gir del robot

arribada
distancia Graus / 360 = distancia / Perimetre (robot)
distancia = perimetre x graus / 360 (roda)

=> Calcul del gir de laroda
rotacions = distancia / perimetre graus = Graus x Diametre / diametre
graus = rotacions x 360 rotacions = Graus x Diametre / 360 x diametre
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Exemples d’engranatges

« Engranatges, engranatges de tren, transmissions, direccié
cremallera, diferencial

» Relacio6 velocitat (angular) / par de torsi6 o poténcia

+ Calcul de rotacions en engranatges (passar de 3:5 a 1:1 cal
multiplicar per 0,6 les rotacions del motor)

L

8 amb 24 dents

8 amb 40 dents
relacio 8:24 = 1:3 relacié 8:40 = 1.5

8-24 amb 8-24 dents
relacié 1:3 x 1:3 = 1.9
reducci6é multi-fase = geartrain
(siun es posa alrevés 1:3 x 3:1 = 1:1)
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Exemples de programacio

. Conceptes inicials: move, motor|sensor de rotacions

Anar endavant, girar sobre una roda i tornar a la
posicié de sortida, diferéncia entre motors i move

Anar endavant, girar sobre I'eix i tornar a
la posicio de sortida, utilitzant move i
motors (desactivant “wait for completion”)

Anar endavant, girar sobre I'eix, tornar a
la posici6 de sortida i tornar a girar
sobre I'eix, utilitzant move, motors i
desdoblant la “biga de sequéncia”
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Anar endavant i tornar enrere a la posici6 de somda utllltzant nomes . motors i un

sensor de rotacié per controlar la distancia recorreguda
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Exemples de programacio

» Conceptes avangats de programacio en la presa de
decisions: bucles, derivacions (amb llindars) i Idgica

« Algoritme del rastrejador

« Petits moviments locals simples
= impliquen un comportament global
= especific: seguir una linia

« Calcul del “llindar” (entre colors)

« Rastrejador que utilitza el sensor de IIum

S

Sensor de llum en una derivacié Bucle infinit Bucle logic

Rastrejador anterior que
s’atura al pitjar el sensor
de tacte o al detectar un
objecte a prop amb el
sensor ultrasonic
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Sensor de tacte  Sensor ultrasonic Bloc logic “OR”
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Exemples de programacio

» Variables, unitats (rotacions i graus), transformacions i
subprogrames

Bloc matematic Bloc variable Bloc logic “OR™
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Rastrejador que incrementa
la velocitat amb el so i
s’atura al pitjar el sensor de
tacte o al detectar un
objecte a prop amb el
sensor ultrasonic

Rastrejador que
canvia de direcci6 al
pitjar el sensor de
tacte

Rastrejador que
utilitza un sub-
programa amb un
argument (velocitat)
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Imatges del Taller de Robotica Lego
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