GUÍA DE PROBLEMAS Nº2:  Programación con Tencki-Bloques                           Robótica

Incluye SENSORES
1) Un auto está conectado a la salida de motor 1 y posee adosado en su parte delantera un “sensor de choque”, que está conectado a la entrada 4 para sensores de la Interfaz. 
Se desea  construir un programa que permita: hacer que el auto avance (giro hacia la izquierda) hasta que el sensor  S4  detecte un choque con un obstáculo, en ese instante  el auto se detendrá
2) Idem al anterior pero luego de 10 segundos de detenido el auto, deberá retroceder durante 10 segundos y luego detenerse

3) Se dispone de un plano inclinado por el que puede rodar una esferita. En la parte superior  e inferior del plano se instalan respectivamente dos “sensores ópticos” S1 y S2, capaces de detectar la presencia de la esferita al inicio y al final del recorrido por la rampa. Hacer un esquema de la situación.

Se desea construir distintos programas para lograr que:
a)  se active una alarma (conectada a la salida de motor 1) cuando la esferita cruce el sensor 1 ubicado en la parte superior  y se desactive cuando  la esferita cruce el sensor 2 ubicado en la parte inferior
b) se active luz (conectada a rele 1) cuando la esferita cruce el sensor 1  y se desactive cuando  la esferita cruce el sensor 2. En ese instante suene una alarma durante 10 segundos
c) se encienda una luz mientras no este la esferita rodando por el plano, cuando el S1 la detecte la luz se apague y se encienda nuevamente cuando la detecte el S2. El proceso vuelva a comenzar para las siguientes esferitas
4) Un depósito de agua se encuentra inicialmente lleno. Se ubican en su interior dos “sensores de presión”, uno a  20 cm del fondo y el otro en la parte superior  como muestra el esquema.
Una canilla controlada por una electro-válvula permite la entrada de agua al depósito. La misma se conecta a la salida de motor 1 de la Interfaz. Según el uso que se haga del agua el depósito se irá desagotando por una salida que posee en la parte inferior.
Realizar un programa que permita evitar que el depósito se vacíe por completo y que rebalse en caso de que el agua no se utilice.

 Que el proceso de control automático del agua del depósito pueda funcionar indefinidamente.
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                  Conducto desagote
5)  Un móvil atraviesa una marca (sensor óptico S1) y en ese instante  se debe levantar una barrera ubicada  30cm más adelante por medio de un motor conectado a la salida 2 (ajustar tiempo) y detenerlo. Cuando una segunda marca luego de la barrera sea cruzada por el mismo móvil (sensor óptico S2) la barrera deberá cerrase. Diseñar el programa para que el proceso vuelva a repetirse  indefinidamente.

6) Dos pares de sensores ópticos se encuentran instalados al comienzo y al final de una rampa por la que descienden vehículos para salir de un garage ubicado en un primer piso.

Construir un programa que sirva para que en forma automática se realicen las siguientes acciones: comience a sonar una alarma cuando un vehículo active el primer par de sensores y que la misma se apague 15 segundos después de que el vehículo haya pasado por el segundo par de sensores colocados al final de la rampa.

Como el garage estará abierto durante las 24 hs. este proceso deberá repetirse indefinidamente.

Nota: los sensores están conectados en las entradas 1 y 2 de la INTERFAZ y la alarma en la salida de motor 3

7) Se desee utilizar el programa Tencki -Bloques para medir  el tiempo que emplea un móvil en recorrer cierta distancia fija como muestra el esquema.

Realizar un programa que permita:
· Comenzar a contar  el tiempo cuando se activa el sensor 1
· Detener la cuenta cuando se activa el sensor 2
· Hacer la lectura del tiempo transcurrido utilizando equivalencias entre unidades (explicar este paso)

Nota: son sensores ópticos,  solo se activan cuando la esfera se halla entre ambos.


8)  Propuesta de un problema para  Proyecto Interdisciplinario: Física- Roobótica

Un  vehículo pequeño se desplaza con MRU sobre la mesa de trabajo. 

Se desea diseñar una experiencia para determinar su velocidad utilizando sensores ópticos para medir tiempos y reglas para medir distancias.  Discutir la posibilidad de repetir exactamente la misma experiencias para tomar varias mediciones y analizar el error cometido en las lecturas.
a) Proponer la experiencia, determinar elementos, periféricos y desarrollar el  programa. Luego explicar cómo se determina la velocidad del mismo.

b) Idem pero si el vehículo se mueve con MRUV y se quiere determinar su aceleración sabiendo que posee una v0  (velocidad inicial) no nula.
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