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Aprendizajes esperados

Al final de esta sesion verifica que puedas:

Tinkercad.

0% 40% 20%

Crear y manipular variables
en Python dentro del entorno
Tinkercad.

Configurar pines virtuales
para controlar servomotores
en Tinkercad.

Material para la clase

QO Anexo1l

O Computador con
acceso a internet

@@ BRITISH
@@ COUNCIL



Lo que sabemos, @///////// /4

Io que debemos saber Esta seccion corresponde al

40% de avance de la sesion

Observa las Figuras 1,2 y 3y responde:

¢Has visto alguno de estos sistemas?
¢Cudl es su funcion?

Figura 1. Fila virtual

Figura 2. Control de turnos en centro de atencién

CELDAS DE
A-15 PARQUEO
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Figura 3. Disponibilidad celdas de parqueo
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Anexo 1.1

Figura 1: fila virtual para comprar boletas o productos cuando hay
muchos(as) clientes intentando entrar a una pagina de internety
asi no sobrepasar su capacidad.

Figura 2: diferentes formas de llevar los turnos en un centro de
atencion, por ejemplo, la sala de espera de un consultorio o en

un centro de servicio al cliente. Asi, las y los clientes conocen el
tiempo de espera y se respeta la capacidad de atencion de las

personas que trabajan.

Figura 3: un anuncio de la cantidad de celdas de parqueo
disponibles por piso. Asi se controla la capacidad del
parqueadero y se evita que muchas personas esperen a que se
libere un cupo.

¢Notas algo en comUin en todos los ejemplos?
¢;Cémo crees que funciona?

Durante esta guia vas a simular el funcionamiento de un
parqueadero. A través de este proyecto vas a fortalecer tus
habilidades en programacidn, a adquirir conocimientos nuevosy
comprender mucho mejor cobmo funcionan este tipo de sistemas
tan utilizados en el dia a dia. Antes de continuar, lee el reto que se
encuentra en el Anexo 1.1.

Como sabes, la micro:bit es una pequeia computadora
programable que puede controlar diversos componentes y
mostrar informacion. En nuestro parqueadero inteligente, la
usaremos para llevar la cuenta de los espacios disponibles en un
parqueadero y controlar las barreras de entrada y salida.

En nuestro proyecto, esto implica que debemos programar la
micro:bit para mostrar nUmeros en su pantalla led y configurar
los pines para controlar los servomotores de las barreras, entre
otras cosas. Sin embargo, no siempre contamos con suficientes
elementos fisicos como servomotores, cables o baterias. Asi
que toda la solucién del proyecto la realizaras en un entorno
simulado llamado Tinkercad.



m Tinkercad es un simulador de circuitos electronicos basado en
navegador que admite microcontroladores Arduino Uno, placas
micro:bit o chips ATtiny. El codigo se puede crear utilizando

CodeBlocks graficos, fragmentos de cédigo que se pueden
organizar facilmente con el ratéon o cédigo basado en texto.

Anexo 1.2

En aios anteriores aprendiste que las simulaciones son Utiles
para ahorrar tiempo, dinero y ejecutar experimentos que no
podrias hacer desde tu saldon. Durante esta guia aprenderas que
simular sistemas también resulta muy Gtil ya que puedes hacer
muchas pruebas sin provocar dafios permanentes, ademas de
que cuentas con un catalogo muy amplio de elementos, sin
necesidad de invertir dinero.

Para ingresar a Tinkercad sigue estas instrucciones:

Paso 1: Entrar a Tinkercad

m QO Accede a Tinkercad siguiendo el enlace o el QR.

Se recomienda que tu QO Haz clic en Iniciar sesién como se presenta en la Figura 4.
docente cree una clase
en Tinkercad siguiendo Figura 4. Iniciar sesion en Tinkercad
el Anexo 1.2
m QO Elige Estudiantes con cédigo de clase como se presenta en la
Figura 5.

E Figura 5. Seleccion de Estudiantes con cédigo de clase
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| Tinkercad
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https://www.tinkercad.com

QO Ingresa el codigo que te comparta tu docente.

Figura 6. Unirse a clase con codigo

QO Elige Unirse con apodo, a menos que tu docente
indique algo diferente.

Figura 7. Ingreso de nombre de identificacion en la clase

O Escribe el alias segun las indicaciones de tu docente
y haz clic en el botén jSoy yo!

Figura 8. Ingreso al curso con botén: jSoy yo!
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QO Crea una nueva simulacién de circuito haciendo clic

en Creary luego en circuito.

Figura 9. Creacion de nueva simulacion

O

O Témate unos minutos para explorar la interfaz como se
presenta en la Figura 10: componentes, editor de cédigo,
simulador. Los componentes de la derecha pueden ser

arrastrados y colocados en el area de trabajo.

o

&% ,
¢Cudles reconoces?

¢Cudles crees que serdn Gtiles en la resolucién del reto?

Figura 10. Exploracion de interfaz grafica de Tinkercad
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Manos a la obra @////////////////// 74

conectad as Esta seccion corresponde al

80% de avance de la sesion

Ya habiendo explorado el entorno de Tinkercad. Vas a completar
los dos primeros pasos hacia la simulacion del parqueadero: 1.
Realizar las conexiones para configurar los servomotores y 2.
Crear variables y mostrarlas en la pantalla de led.

Paso 1. Configuracion de servomotores

Es posible que en grados anteriores hayas realizado algunas
conexiones de sensores y actuadores. En este caso, vas a
realizar una conexion de dos servomotores y sus baterias a la
micro:bit. Los servomotores son los elementos que controlan el
movimiento de la barra de entrada al parqueadero.

Figura 11. Control ingreso parqueadero

Tal como en una conexion real, necesitas varios materiales:
QO Micro:bit con salidas

O 2 servomotores

QO Placa de pruebas

QO Baterias o pilas de 1.5V
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QO Anade una Micro:bit al espacio de trabajo. Para esto haz clic en
la opcidn buscar y escribe micro:bit.

Figura 12. Busqueda de dispositivos y elementos en Tinkercad

QO Selecciona la opcién micro:bit con salida

Figura13. Seleccion de componente micro:bit

QO Anade dos servomotores al circuito en Tinkercad. Buscalos
en la seccion Componentes:

Figura 14. Seleccion de servomotores
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Figura 16. Conexion de pin de QO Buscay afade el resto de los materiales al espacio de trabajo.
senal Al anadir las baterias, selecciona Recuento = 2 baterias, como
se ve en la Figura 15.

Figura 15. Seleccion de baterias

QO Al pasar el ratén por los cables de los servomotores, puedes
Figura 17. Conexion de pin de identificar cual cable es la seiial, potencia, y tierra.
potencia
QO Conéctalos a los pines P15 y P16 de la micro:bit simulada. Para
esto, lleva los cables de Senal al P15 o P16, el cable Potencia
al polo positivo y el cable Tierra al polo negativo, siguiendo la
imagen. Puedes cambiar el color de los cables para tener un
entorno organizado.

Figura19. Seleccion cableado
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Figura 18. Conexién de pin de Figura 20. Conexion de pines

tierra

Figura 21. Conexion de baterias

QO Por Ultimo, conecta la micro:bit, llevando el pin de alimentacion
(3V) al polo positivo y el pin de Tierra (GND) al polo negativo de
la placa de pruebas.
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En este punto el espacio de trabajo debe verse como en la Figura 22.

Figura 22. Conexion completa del circuito

Paso 2: Programar la micro:bit

QO Hazclic en el botén Cédigo para ingresar al editor de codigo.

Figura 23. Ingreso a editor de cédigo en Tinkercad

;Qué ves? ;Como podrias hacer que se vea una flecha
en la pantalla al iniciar la simulacién?
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Es probable que reconozcas el lenguaje de programacion por
bloques con el que se puede programar la micro:bit desde
Tinkercad. Haz un par de pruebas para explorar sus funciones.

QO Ahora observa estos los cédigos de la Figura 24.

Aliniciar

definir puestosDisponibles v en °

mostrar nimero  puestosDisponibles

girarservoenelpin P15v a @ grados

girarservoenelpin P16 v a a grados

Figura 24. Visualizacion de programacion en Tinkercad

puestosDisponibles = 9
basic.show_number(puestosDisponibles)
pins.servo_write_pin(AnalogPin.P15, 90)

pins.servo_write_pin(AnalogPin.P16, 90)

¢Qué hacen? Escribe tu prediccioén.
\

¢En qué se diferencian?
1

¢Cuantos puestos disponibles tiene el parqueadero?
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Tinkercad ofrece la opcion de programar las simulaciones en
bloques y el texto. En este caso, el lenguaje de programacion en
texto es Python.

Figura 25. Opciones de visualizacion en bloques o en codigo

Recrea el cédigo en tu simuladory pruébalo.

é? ;Qué sucede? ;Era lo que esperabas?

Este cédigo inicia nuestro simulador:
QO Creauna variable llamada puestosDisponibles y la inicia en 9.

O Usa basic.show_number() para mostrar el valor en la pantalla
led simulada.

O Usa pins.servo_write_pin() para controlar los servomotores.

QO Establece la posicion inicial de los servomotores a 90 grados.

Realiza las pruebas y verifica el funcionamiento:

O Experimenta cambiando el valor de puestosDisponibles y
ejecuta la simulacion para ver cdmo se actualiza la pantalla.

O Cambiando los angulos de giro del servomotor.
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Esta seccidn corresponde al 100% de
avance de la sesion

Revisa los aprendizajes de la sesién de forma individual respondiendo
las preguntas de forma que mejor reflejen tu progreso:

@ ¢Puedes simular un sistema en Tinkercad?

O si
O Parcialmente

O Aln no

@ ¢Puedes crear y manipular variables en Python dentro del
entorno Tinkercad?

O si

O Parcialmente
O No

@ ¢Puedes configurar pines virtuales para controlar
servomotores en Tinkercad?

O si

O Parcialmente

O Aln no

Al inicio de la sesion leiste este parrafo:

>

CE . . . . .
En afos anteriores aprendiste que las simulaciones
son utiles para ahorrar tiempo, dinero y ejecutar
experimentos que no podrias hacer desde tu saldn.
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¢Como evidencias estas afirmaciones durante el desarrollo

de la actividad?

Para cerrar la actividad te proponemos que completes la siguiente

tabla y escribas una breve reflexion sobre las consecuencias que

tendrian estos experimentos si utilizaras conexiones reales.

Descripcién Figura Efecto
Conectar la tierra 'y el pin de
alimentacion de la micro:bit .

. Figura 25
al polo negativo de la placa
de pruebas
Agregar 4 baterias Figura 26
Conectar los servomotores i

Figura 27

directamente sobre la micro:bit

Tu reflexion:
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