BUTIA GOL

El butia jugando
al futbol

HAREMOS UN E JERCICIO DONDE EL ROBOT
"JUEGA AL FUTBOL"
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Butia Gol

Vamos a hacer que el Butia juegue
al futbol. Vamos a disenar un
comportamiento Simple, donde le
pasamos la pelota al robot, y el
robot la devuelve




Comportamiento

Queremos pasarle la pelota al robot, que la reciba y la devuelva.
Para esto, usaremos un sensor de distancia y un boton

Queremos pasarle la pelota al robot, y que cuando detecte (con el
sensor de distancia) que la pelota se acerque, vaya un poco hacia
atras para que no le pegue al robot, ademas, que vaya para atras
le permitira tomar un poco de carrera al robot. Luego, haremos
gque el robot vaya hacia la pelota, y frene cuando la devuelva (lo
detectard cuando la pelota togue el botdon)




sensor de distancia y boton

;Qué gqueremos qgue haga el robot?

Queremos que el robot detecte la pelota (sensor de distancia), vaya un poco hacia atras
y luego hacia adelante, frenando cuando devuelve la pelota (boton)

Usaremos el botdn debajo del robot, bien al frente.
Luego, usaremos el sensor de distancia arriba del
robot, un poco mas atras, para no pegarle con la

pelota
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Empezando
el programa
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Empezando nuestro programa

Al principio el Butia estarda quieto, ya que estard esperando que le
pasemos la pelota. Debemos ver a qué distancia queremos que el
robot detecte la pelota, y que cuando la detecte comience a ir
para atras. Esto lo podemos hacer poniendo la pelota en frente
del sensor a la distancia deseada, y mostrando en |la pantalla el

valor del sensor, como vimoS en |oS ejercicioS anteriores. En
nuestro caso, este valor sera 48000

Usaremos el bloque "Si entonces" para que, cuando el robot
detecte |la pelota (cuando el valor del sensor sea menor a

48000, usando el blogue de comparacidon "<") comience a ir para
atras

eMmpeZal

por siempre I=distancia:5 Butia

Observemos que todo nuestro programa estarda dentro de un
blogque "para Siempre"



Siguiendo

/ Ahora debemos definir qgué hace el robot una vez gue detecta la pelota.
Queremos gue vaya hacia atras, pero hasta cuando? Queremos que se

aleje a una distancia suficiente de la pelota. Medimos esta distancia, en
nuestro caso 55000. Ahora, le diremos al robot que vaya hacia atras,
hasta que esté a una distancia mayor que 55000 de la pelota. Como
logramos esto? Con el bloque "hasta". Entonces: con el bloque "atras
Butia" colocado arriba del bloque "hasta" le decimos que vaya hacia
atras al robot hasta que se cumpla la condicion del bloque de abajo. El
blogue de abajo utiliza el blogue de comparacion ">", comparando el
valor del sensor de distancia con un ndmero. En conclusion, el robot
hard "atrds Butid" hasta que "distancia Butia" sea mayor a 55000.
Cuando el robot esté a esa distancia de la pelota, querremos que se
detenga. Lo logramos con el bloque "detener Butia"

Siguiendo
con el
programa
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EmpeZar

|._|:| etener Eluti-z'i



Siguiendo

Luego, querremos que el robot vaya hacia adelante, para devolver la
pelota. Entonces, ponemos el robot a maxima velocidad, y hacemos que
vaya hacia adelante hasta que la pelota toque el botdn. Esto lo
logramos usando un blogque "hasta". Dentro de el:

- elegimos la velocidad del robot con el bloque "velocidad Butia" en
1023, para gque vaya a maxima velocidad a empujar la pelota
- hacemos que el robot vaya hacia adelante con el bloque "adelante
Butia"

Siguiendo
con el
programa

Le diremos que haga esto hasta que el valor del boton sea 1 (es decir
que Ssea apretado), eso |lo logramos con el bloque "="

I T T T T T

el
velocidad ELutiEi

l_a delante Butia

\\ " botén:2 Butid
3 '




Siguiendo

/ Como queremos que el robot devuelva la pelota, haremos que se Siga
moviendo hacia adelante (empujando la pelota), durante un segundo

/! \
“ después de haber tocado la pelota. ESto lo logramos de la Siguiente
) manera: luego del bloque "hasta" que deja de realizarse cuando Sse toca
| | el boton, usaremos el blogque "esperar" para que el robot eSpere un
L segundo (por ende se siga moviendo hacia adelante), y luego frene, con
= el blogue "detener Butid"
Ry,
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Terminando

/ Por ultimo, queremos decirle que al robot que vaya un poco para atras,
para esperar la pelota nuevamente. Esto lo logramos con el bloque "atras

Butia", que espere durante 1 segundo con el blogque "esperar" (es decir que
Siga yendo hacia atras) y luego que se detenga, con el blogque "detener
Butia"

*

SMmpeZalr

por siempre J

<l De esta manera, terminamos nuestro
N
Entonoes progerQ.

[atras Elutii'i .

— _ Recapitulando:
J El robot comenzara parado, luego, Si
detecta la pelota, ird hacia atras

(detener Bt hasta estar a una distancia deseada
3 de la pelota. Luego se detendrd, e ird

|r'.-'EI|:u:i|:|ac:|Elutia hacia adelante, a toda velocidad,

hasta que toque la pelota (detectado
con el botdn), y seguird yendo hacia
adelante durante un segundo (para

empujar mas la pelota). Por ultimo, ira

\ EEIZIEFEF hacia atrdas durante un segundo y se

detendra. Luego, podra esperar la

hasta|

) = 2

Terminando
el programa

# |I_|:IE-tener Butia
(atras Butia pelota huevamente, y comenzard todo

el proceso de nuevo...

EspEerar




Posibles mejoras

Al utilizar el robot, podran ver que tiene algunas fallas:
- Si le pasamos la pelota al robot y la miSsma no va perfectamente
derecha hacia el sensor de distancia, el miSmo puede no detectar la
pelota, y por ende el robot no haria nada de lo que queremos

*

- Si le pasamos la pelota, y el sensor la detecta, pero la pelota no

gquede justo en frente del botdn, la pelota nunca tocarda el boton y el
robot nunca frenara

PodemoS ver estos errores en este video:
httpsS://youtu.be/PLmhF65G5RI
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Posibles mejoras

;COmo podemos solucionar esto?

j‘% - Podemos mejorar el comportamiento agregando mas sensores, tanto
de distancia como mas botones

\
De todoS modos, esS un comportamiento Simple, y aunque agreguemos
muchos sensores, podria fallar igual


https://youtu.be/PLmhF65G5RI

Al final, tendremos un robot con el comportamiento que esperabamos

https://www.youtube.com/watch?v=TGaEOnHIIBI

Con esto terminamosS nuestro proyecto Butia Gol

Final
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https://www.youtube.com/watch?v=TGaE0nHiIBI
https://www.youtube.com/watch?v=TGaE0nHiIBI

