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1. Introduccion al NXT

a. Procesador.
b. Sensores.

c. Actuadores.
2. Entornos de Programacion

a. NXT-G.
b. LabView.

3. Bloques de Programacion.

a. Paleta comun.

b. Paleta Avanzada.

4. Construccion de modulos.

5. Mi primer programa.
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ROBOT LEGO MINDSTORMS NXT

1 Es un Robot construido por la marca de juguetes LEGO.

1 Se caracteriza porque este robot se puede armar en diversos
modelos, ademas de que es "economico", potente y muy versatil. No
es un simple juguete.
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RO”’I;(')TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~4 Bloque Ill: Robot Lego NXT 1. Introduccion al NXT

=

EL PROCESADOR (BRICK)

Pantalla LCD Fuertos salida

., Puerto USB

Boton de mover a la izquierda

OM/Botdn de seleccidn

Fuertos entrad

Boton de mover a la derecha

Botdn de volver
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RC;E()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~< Bloque Ill: Robot Lego NXT 1. Introduccion al NXT

EL PROCESADOR (BRICK)

1 4 entradas (digital y analdgica)

1 3 salidas (soporte para los motores)

] Pantalla LCD Monocromatica de 100x64 pixeles
1 Altavoz

-l Interfaces USB y Bluetooth
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0 PROCESADOR:

0 Atmel 32-bit ARM, AT91SAM7S256
0 256 KB FLASH

0 64 KB RAM

0 48 MHz

0 CO-PROCESADOR:

o Atmel 8-bit AVR processor, ATmega48
0 4 KB FLASH

0 512 Byte RAM

0 8 MHz
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ROE()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~4 Bloque lll: Robot Lego NXT 1. Introduccion al NXT

=

COMUNICACIONES

1 BlueCoreTM 4 v2.0 +EDR System

] Soporta el Serial Port Profile (SPP) para emulacion de puertos de
comunicacion.

-l USB 2.0 Full speed com port (12 Mbit/s).
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C Ultrasoénico
Sonido Tacto
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ROE()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~4 Bloque lll: Robot Lego NXT 1. Introduccion al NXT

=

SENSOR DE LUZ

J Dos modos:

a. Detector de luz.
b. Detector de luz reflejada.

1 Rango [0-100] ,siendo O oscuridad.
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ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~< Bloque Ill: Robot Lego NXT 1. Introduccion al NXT

ULTRASONIDOS

] Detecta objetos que este entre un
un rango [0-255] centimetros.

1 Precision +/-3cm.

) Funcionamiento igual que un sonar.

en realidad fiiiii
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ROE()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~4 Bloque lll: Robot Lego NXT 1. Introduccion al NXT

=

SONIDO

1 Detecta “cantidad” de sonido no modulaciones.

1 Devuelve una medida de [0-100]%o.

1 Dos modos:
a. Decibelios: Ancho de banda superior.

b. Decibelios Ajustados: Solo Frecuencias que puede escuchar un ser
humano [20-20000]Hz.
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TACTO

] Devuelve un valor ON-OFF.
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ACTUADORES

O
it
P
Altavoz Bombilla
Servomotores
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RC;E()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~< Bloque Ill: Robot Lego NXT 1. Introduccion al NXT

SERVOMOTORES

1 Contador de rotaciones.
] Rotacion de 360 grados.

] Las posiciones son relativas.

1 La velocidad maxima es de 200 RPM.
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RC;E()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~< Bloque Ill: Robot Lego NXT 1. Introduccion al NXT

OTRAS CARACTERISTICAS

) Utiliza bateria recargable.

1 Utiliza cables RJ-12 parecidos a los telefonicos
(aplanados).

1 Algunos fabricantes realizan otros tipos de piezas
Yy Sensores.

1 Piezas propias.

VNIVERSITAT 7 Sorve do N
B VALENCIA (Gt aSmE

1
6



Conexion de los motores

Para conectar un motor al NXT, conecte un extremo
de un cable negro al motor. Conecte el otro extremo a
uno de los puertos de salida (A, B o C).

Conexion de los sensores

Para conectar un sensor al NXT, conecte un extremo de
un negro al sensor. Conecte el otro extremo puertos de

entrada (1, 2, 3 0 4).
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ROBOT LEGO MINDSTORMS NXT

- ~ Servomotores -
Emndstorms W P
T & o
_: _ -
Sensor ﬂ
de contacto ' e

Sensor de distancia

Sensor de sonido |
(sensor de ultrasonidos)

Sensor de luz
Bombilla
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PROGRAMACION SOBRE BRICK

] Nos permite la programacion del NXT sin la necesidad de ningun
software externo ni pc.

] La programacion se realiza mediante bloques.
1 Funcionalidades muy limitadas.
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NXT-G: METODOLOGIA

P | s = .

. ol Pl .,
% b= Construccion
. o Y _

Programacion

g Block Functions
Blocks

Ejecucidn

Controller
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ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

Bloque 1i: Robot Lego NXT 2. Entornos de Programacion.

T T e

NXT-G: PANTALLA DE INICIO
- 3

— “i'
" r— =
o

=

Robot educator.

Eeffing hlurted . m[

Portal para conexion a paginas de internet de

Wiz LEGO.

e | g ’
£ Ty :| SR ]ﬁ 3. Barra de tareas.
8 ' e » |B 4. Videos demostrativos.
£ : 5. Ventana de ayuda.
: S ey 6. Area del mapa de trabajo.
— = 7. lconos de comienzo de nuevo programa o abrir
iy S w ] ultimos programas realizados.
. - = 8. Paletas del programa.
o' - ,.
5| ;_j
f

VNIVERSITAT

Servei de

2 TR,
. ormacio Permanent i DSDC\ 2
E:) \/f\ L E N C IP\ [ @'rl.l'] ::HHOVE!CIDPEdUCEtI\Ea XM 1




ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

Fam

Bloque lll: Robot Lego NXT 2. Entornos de Programacion.

NXT-G:PANTALLA DE PROGRAMACION

[ BT DR E T ey

T 1. Robot Educator
g (4] 2. MiFortal

_ [ 3. Barra de herramientas
)1 I 4. Zona de trabajo

ﬁ‘: 2. Ventana Ayuda contextual
—— 6. Mapa de zona de trabajo

B 7. Paleta de programacidn
6 8 Panel de configuracidn
= 9. Controlador

< 10. Ventana del NXT
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i, :ﬂ@l i )| ._5_ Eaisids

VNIVERSITAT rEy—— e
I ormacio Permanenti XOSDC 2
® VALENCIA (G remspeger: o annn I



ROE()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~4 Bloque Ill: Robot Lego NXT 2. Entornos de Programacion.

=

NXT-G:BARRA DE TAREAS

. \/
Abrir Programa Cort ;
ortar una parte Pegar una parte , .
creado de un broerama g P Ratdn en funcidn
prog de un programa
mano de arrastre
File \ @t Tools\/Help

DEO R DO OE

I Copiar una parte _
de un programa Funcion para

Guardar introducir
Programa J ) . comentarios en el
Raton en funcion puntero
programa
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NXT-G:METODO DE PROGRAMACION

Pinchamos
i~ |
en un O)

bloque.

Lo arrastramos a la
zona de trabajo.

Lo soltamos cuando
aparezca una zona

blanca en la zona de
trabajo.

1
Cambiamos los o -
ajustes del icono.

E por: Oa @8
(Dﬁ'tdiﬂ'l O ‘!}' - &', "—Jg
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RC;E()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

> Bloque lll: Robot Lego NXT 2. Entornos de Programacion.

NXT-G:METODO DE PROGRAMACION

DT M T CITNTTAOITN Ay TAWVTEDDTT YT D T TTF

BL BLOQUE LOOP O LAZO.

| Con este bloque podemos realizar una determinada accion tantas veces que queramos, podemos

repetir la accion siempre, un numero de veces, seglin un sensor que le indiquemos o bien un tiempo
determinado. En la figura vemos que se va a repetir indefinidamente un sonido.

Elegimos si queremos que se

. : repita la aceion:
m - Indefinidamente.

- Segln un sensor.
Loop f [Fore'-fer B - Un tiempo determunado.

- Un nmumero de veces que
EG% define el ususario.

s
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Boton “NXT window”™ nos da
acceso a la memoria del NXT vy
permite realizar cambios en el fipo
de conexion asi como borrar o
renombrar programas.

Boton  “Download” con el
descargamos los progamas  al
NXT es decir a nuestro robot.
Siempre que este conectado.

VNIVERSITAT
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Boton  “Download and  run
selected” permite descargar
pequefias partes de nuestro
programa completo vy ejecutarlas
instantaneamente.

Boton “Stop”detiene la ejecuccion
de un programa.

Boton “Download and run” boton
con el que se puede descargar un
programa al NXT vy ademas se
gjecuta automaticamente.
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NXT-G:DATA LOGGING

1 Nos permite la realizacion de experimentos en los
cuales podemos obtener, representar y estudiar los
datos obtenidos mediante los sensores.

1 Al igual que la programacion se pueden recoger los
datos mediante el robot o registrarlos mediante el
software que nos proporciona Lego.

Formacio Permanent i XDSDC‘“ 2
Innovacid Educativa M 7

VNIVERSITAT [ 6.-""]SENEI de

® VALENCIA



_ v

ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~4 Bloque Ill: Robot Lego NXT 2. Entornos de Programacion.

NXT 2.0 DATA LOGGING

Educador robot

Mi portal

Barra de herramientas

Gréfico

Ventana de ayuda

Fje Y

Eje X

Tabla de conjunto de datos

. Configuracion del experimento
1D Controlador de registro de datos

O o oo s L o
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Bloque Ill: Robot Lego NXT

(-]

B B

2. Entornos de Programacion.

NXT 2.0 DATA LOGGING

Educador robot
Aqui encontrards instrucciones de construccidn y programacion especiales

para Registro de datos utilizando tres modelos de registro de datos de NXT.

Mi portal
Desde aqui podras acceder a www.MINDSTORMS ed ucation.com y descargar

herramientas, material & informacion.

La barra de herramientas

La barra de herramientas contiene herramientas de prediccion, herramientas
de analisis y otras herramientas que te ayudaran a analizar en profundidad tus
resultados.

Grafico
El Grafico es la representacion visual del archivo de registro. Crea predicciones,
realiza experimentos y analiza tus resultados directamente en el Grafico.

Ventana de ayuda
Recibe sugerencias y ayuda si lo necesitas, o utiliza la guia para acceder a la
extensa biblioteca de ayuda.

VNIVERSITAT
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Eje ¥

El eje y muestra la unidad de medida de un sensor. La unidad de medida varia
entre un sensor y ofro y puede variar segun el pais. Puedes crear varios ejesy,
de forma que cada sensor tenga su propio eje y en el Grafico.

Eje X
El gje x siempre muestra la duracién de un experimento.

Tabla de conjunto de datos
La tabla de conjunto de datos contiene predicciones y valores de sensor.

Configuracion del experimento
Cada experimento tiene un panel de configuracion gue te permite personalizar
el nimero y tipo de sensores, asi como su duracion y velocidad de muestreo.

Controlador de registro de datos

El controlador de registro de datos te permite comunicarte con el ladrillo
MXT. El boton Enviar te permite mover archivos de registro entre tu NXTy tu
ordenador.
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ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

ue lll: Robot Lego NXT 2. Entornos de Programacion.

Herramientas de prediccion

Realiza predicciones de lo que ocurrira al realizar el
experimento utilizando las herramientas de prediccion. Utiliza
el |apiz para trazar una prediccién o una férmula predictiva
para crear una linea recta.

Recopilacion de datos

Los datos del experimento se recopilan en el ladrillo NXT al
hacer clic en Descargar y ejecutar. Los datos se guardan en
un archivo de registro y se muestran en el Graficoy en la
Tabla de conjunto de datos.

Herramientas de andlisis

Una vez recopilados los datos, analiza puntos sencillos

o rangos utilizando las herramientas de anélisis. Las
herramientas de anélisis muestran el minimo, el maximo y
la media. Las herramientas de analisis también te permiten
comprobar el ajuste lineal de cualquier conjunto de datos
sobre el Gréfico, incluyendo las predicciones.
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CONFIGURACION

1 La configuracion del experimento se realiza de
forma sencilla mediante le siguiente menu.

Configuracion

del Nombre: [-'i]i'-!ém;;ﬁ ]Expeﬁmenm-l ;"L‘.J [Ningunu E] Puerto: | 1 [~] O

= -

experimento

‘:) Duracién: r 10 Hﬂtgundn: [3] !‘i}] [_Hinguno Puaata: O

v\ :
h’ ;__:_}, Velocidad: | 3 |[Mlustra: por segundo El !fd [Sm:urluz IZ] Pumtu: - doN |
;‘EJ [Sensoruttras-inico E] Pumo: cmj ]

[ Aceptar ”_Cam:elar i
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RC;E()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

{ Bloque lll: Robot Lego NXT 2. Entornos de Programacion.

NXT-LABVIEW
~

B! Getting Started
Operate Tools Help
Ctrl+Md

Mew VI
Mewe...

Robot Project. ..

Open... Targeted VI

<, |

Mew Project
Open Project...

Latest from ni.com

gecnt Projects
LabWIEW Mews

Creacion de nuevos

Example Programs (2}

Proyecto NXT.

Open

Exit ctrl+Q

B4 Real-Time Project

Discussion Forums
E’E, E:\...\Seguidor_LInea.lvrbt

@ ... \EZ430 Chronosez430.lvproj ErizErmry

KnowledgeBase

E’}, E:\...\Robo_Programs\seguidor 2. vi Request Support
= c:\.\er430 Packet Read. vi Help
E’E, C:\...\E2430 Chronos\ez430 Open.vi Getting Started with LabVIEW
E’E, C:\.. . \serial\Serial Wait For Bytes.vi
LabVIEW Help
C Browse...
List of All Mew Features
Targets q Find Examples...
[FPGA Project v| [ e |

Q, Find Instrument Drivers...
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Seminario

L

Z Edit |

2

Choose NXT @

MXT Target: Unspecified | o l

Schematic

Specify your robot setup so
you can test your motors
and sensors

| &% open Schematic Editor |

<Click the Edit button to add a robot description =

— )
|\\_l :EJ ;l

Robot Files
3 Programs ~
3 Remote Control @
) 5
3 other Fles Mew VI

4

| £

ﬁ
Add VI

[= NXT Tools & Apps
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Editor Robot.
Enlazador.

Esquematico y testeo
de sensores 'y
actuadores.

Explorador de
archivos.

Creacion de archivos.
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ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

NXT-LABVIEW

& Sumingi io.vLiLprosbaci Front Pavel vn HXT Tarpel: Ujspecifisd

Fiz Bli. Yew Prigjzc. Operale Touos  widow  Help

S e e o e ot

B aminario. hrbt:procba vi Mook iagram on M3 |arget Unspecified

Die [ Uew B Operste Toos wisdw Lep
BRI B P R s N7
|
| = 1 oboacs
O [ :
PROGRAMA 2 N2
.

[IBRERIA -
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ROE()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~4 Bloque Ill: Robot Lego NXT 3.Bloques de programacion.

=

PALETA COMUN

1 Recoge la gran mayoria de bloques.

l Implementados de forma simplificada.

1 Permiten realizar infinidad de programas.
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ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

e A Vel
MOVER
_l Este bloque se encarga del control de los
servomotores.

1 La duracidon puede ser fijada por:
a. Grados.
b. Rotaciones.
c. Segundos.

d. llimitado
J PANEL CONFIGURACION
LE Puento: Oa @B ®cC ) Potencia: ). — & 75
i Drecio: O OJ O& % Duraciém: | 1 | | Rotaciones =)
&) Volame: i S Siguiente zccén: 0 Bl Frene O bk Flotacin
4 U Y
R (G.r)fersnme @S0 -




o
GRABAR/REPRODUCIR

y después reproducirlos.

J PANEL CONFIGURACION

-u!_:-' Aocicim: (=) '!;J Grabar ) I Reproducir
lT_Ei Mombre: IEI -I:'Eﬂ“ RobotAction

4 Grabando: A ] B =] C

%) rianee =

VNIVERSITAT [ (irl_]sm de
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ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

4 Bloque Ill: Robot Lego NXT 3.Bloques de programacion.
SONIDO
O Este bloque nos permite reproducir sonidos
! Pregrabados o crear propios tonos.
B Bl

J PANEL CONFIGURACION

‘!}- Accion: iE}JArd\'l'.lnde E}&’ Tono D Archivo: -
: Good
@) Comrok ) P Reproducy O [ Detener Goodbye
Goodmorning
ﬂl 'H'Elhlm: MH— M &En -
a‘!‘} Accion: OM Archivade (=) J‘ Tono ﬁ Nota: durante: m \J:] Segqundo
ﬁ Funcicn: | @, Repetic 8 Esperarn: Elﬁ Esperar [D -

ﬂl Vokamen: ﬂ-’_o— all]

} Funcicin: O @/ Rizpetir 8 Esperar: [+ @ Esperar hasta finzlizacion
VNIVERSITAT ;)Serveide P NN
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ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

4 Bloque Ill: Robot Lego NXT 3.Bloques de programacion.

VISUALIZAR.

1 Este bloque se es capaz de representar o
borrar lo visualizado por el display.

] La puede mostrar:
a. Imagenes pregrabadas.

@ b. Texto .

LS |
=

c. Crear dibujos (lineas, puntos o circulos).
J PANEL CONFIGURACION
M Accien: o) [In'ﬂgen @ L Posicion:
Visuslizar: [+ }' Borrar @
D Archivo: ) = HTE'
Smile {3
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ROE()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~4 Bloque Ill: Robot Lego NXT 3.Bloques de programacion.

=

ESPERA TIEMPO.

] Este blogue para la ejecucion del

e || programa un tiempo determinado.

J PANEL CONFIGURACION

@3 Control. [ Tiempo IE“
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ESPERA CONTACTO.

1 Este bloque para la ejecuciéon hasta un evento
en el sensor de contacto.

e 1 _
| 1 El evento puede ser:

'H] a. Presionado.
— b. Liberado.

c. Chocado (presion+ liberacion).

J PANEL CONFIGURACION

@ Control: | Sensor (]| £ Puero: @1 02 O3 04

_ﬁ_?_l Sensor E’ﬂ |5&rﬁc-rc::unta::tc- E| _‘J[I] Accion: -E,;-:;-[I Presionado

D*‘?—d] Liberado
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, ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

4 Bloque Ill: Robot Lego NXT 3.Bloques de programacion.

ESPERA LUZ.

1 Este bloque para la ejecuciéon hasta un evento
en el sensor de luz.

: | ) Dos modos de funcionamiento:
a. Luz reflejada.
b.Luz ambiente.

J PANEL CONFIGURACION

80 Control: |5vensct E“ {} Pusrto: (1 )2 =3 4
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ESPERA SONIDO.

] Este bloque para la ejecucidon hasta un
evento en el sensor de luz.

J PANEL CONFIGURACION

i@ﬂnn’ml: |5EI'ECI' |E|| {_} Puerto: ()1 (=) 2 (13 ()4
_ﬁ_?_l Sensor [EErEclac-ann IE“ 8 Hasta: O atll] e e i1} =
Sonido > & [ s
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ESPERA ULTRSONIDOS.

1 Este bloque para la ejecuciéon hasta un evento

en el sensor de ultrasonidos.
Jﬁ Ii ]' { :
I!I

1 Dos modos de funcionamiento:
—_— a. Milimetros .
b.Pulgadas.

J PANEL CONFIGURACION

@) Control: | Sensor [=)]| E Puerto: 01 02 03 04
_ﬁ;J Sansor! |5&r‘a::tuhraac'-n'u:c- IE“ 8 Hasta: 0] ;!-"_ —————— )
Ii] Distancia: < =) | 127]
Mostrar: i | | Centimetros IE“
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~< Bloque Ill: Robot Lego NXT 3.Bloques de programacion.

BUCLE.

1 Este bloque repite todos lo bloques encerrados
en el.

] Mdltiples configuraciones de repeticion:
a. Siempre .

b.Sensor.

c. Repeticion.

d.Logica.

VNIVERSITAT rEy—— e
I ormacié Permanenti XIDSDC" 4
® VA LENCIA [@'rrl'] ::nnovaciépEducat:i\Ea X‘M o 6



e lll: Robot Lego NXT

3.Bloques de programacion.

&
BIFURCACION.
— =il [ ] Este bloque nos permite elegir una ejecucion
@ @ diferente dependiendo de una condicion
BTN especifica.
=C: @ O
o) | Ly e
r ey @ ) Mdltiples configuraciones de bifurcacion:
— 29 L2 a. Sensor: Luz, contacto, mensaje...etc.
b.Valor: Numérico, Logico y Texto.
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, ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

4 Bloque lll: Robot Lego NXT 3.Bloques de programacion.

PROGRAMACION Y PALETA AVANZADA

1 Permite un mayor control sobre el programa.

] La ejecucidn puede ser en paralelo.

1 Blogues de configuracion, calibracion, comunicacion
y calibracion y comunicacion.

1 Bloque variables y constantes.
1 Permiten el paso de informacion entre bloques.

VNIVERSITAT rEy—— e
I ormacio Permanenti XDSDC" 4
® VALENCIA (G remspeger: o annn I




PROGRAMACION AVANZADA

P. Lineal P. Paralelo
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ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

;- Bloque lll: Robot Lego NXT 3.Bloques de programacion.

PASO DE VALORES

1 Pasaremos los valores uniendo mediante cables los bloque de emisor
y receptor.

1 Si debemos desplegar la pestafia para obtener los puertos de
comunicacion.

VNIVERSITAT rEy—— e
I ormacio Permanenti XDSDC" 5
® VALENCIA (G remspeger: v




RC;E()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~< Bloque Ill: Robot Lego NXT 3.Bloques de programacion.

PALETA COMUN AVANZADA

1 Desplegaremos las opciones mediante la pestafia de los bloques.

1 Tendremos las mismas opciones que en el panel de configuracion
para pasarle valores o leer el valor actual.
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RC;E()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~< Bloque Ill: Robot Lego NXT 3.Bloques de programacion.

PALETA ACCION AVANZADA

1 Incluye bloques de comunicacion bluetooth, sensor de color y
lAmpara.

1 El blogue motor nos permite un uso de los servos mas preciso.

VNIVERSITAT 7 Sorve do N
B VALENCIA (Gt aSmE

5
2



PALETA SENSOR AVANZADA

1 Nos permite la lectura de cualquier sensor.

e v
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o
BLOQUE DATO LOGICO

1 Nos permite realizar operaciones ldgicas.

a. AND

b. OR

c. OR exclusiva.
d. NOT.

] Tipo de datos booleanas (ON/OFF).

@]ﬂp&ﬂdﬁn: |‘|r |E||
A B
o4 O o

VNIVERSITAT

Servei de K

4 RO
i Formacio P i sosSpDe s
B VALENCIA (G )mtrepees diSDE




o
BLOQUE MATEMATICAS

1 Nos permite realizar operaciones numeéricas.

a. Suma.
b. Resta.
c. Multiplicacion.
d. Division.
e. Valor absoluto.
f. Raiz cuadrada.
1 Tipo de datos numeéricos.
P @l Oyperacion; [Eurna IE“
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=

BLOQUE COMPARACION

1 Nos permite comparar sus entradas.
a. Menor que.
b. Mayor que.
c. lguales.

1 Devuelve un valor booleano (l6gico).

@] Orperacion:! I Menor que El

Al 0| < B 0 |
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ROE()TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

~4 Bloque Ill: Robot Lego NXT 3.Bloques de programacion.
S

BLOQUE ALEATORIO

1 Nos devuelve un valor aleatorio entre un intervalo.

M aximo
al___ o] 3
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= e
BLOQUE VARIBLES/CONSTANTES
1 Nos permiten la creacion de variables o constantes.

1 Tres tipos:

a)Numeéricos.
D) Texto.
c) Logicos.
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BLOQUES AVANZADOS

_l Esta blogues nos permiten desde la calibracion de
sensores hasta la conversion de datos o incluso la
configuracion de Bluetooth.
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