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Categoria Avanzada

1. Construir elementos:
o Pasajero (1) — Dispositivo para reconocer pasajero (Ultrasonido)
> Buzdn de correo y caja descarga (1) - Dispositivo para identificar y Descargar.
- Dispositivo de simulacion recarga biocombustible (1). — Abre y cierra tapa.
o Objetos para levantar y desplazar (2) — Dispositivo para levantar.
o Sistemas del Puente, Peaje y Semaforos. — Simulacion cobro peaje.

2. Construir un vehiculo y un autobus. (Incorporar, en c/u, 3 salidas y 4 sensores: ultrasonido,
contacto, luz y sonido)

3. Seleccionar rutas para cada vehiculo.

1.Vehiculo A: Seguir linea; llegar a parada y —si hay pasajero- recogerlo; coordinar
paso en puente; activar semaforo; descargar correo y —si hay pasajero- recogerlo;
esperar enlace Bluetooh; activar barrera en IBM; estacionar en salida B.

2.Vehiculo B: Empujar objeto a punto especifico; simular cargar de biocombustible;
desplazar objeto a punto especifico; detenerse en semaforo; coordinar paso en
puente; activar peaje; esperar enlace Bluetooh; levantar objetos a puntos
especificos; estacionar en salida A.

3.S0lo se puede cruzar el puente una vez por vehiculo.
4. Desarrollar la programacion para cada vehiculo.
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Desarrollar la investigacion: ¢ Como optimizar el trafico en mi ciudad?
o ldentificacion y seleccion de propuestas. Desarrollo de propuestas.
> QOrganizacion de materiales para la presentacion.
- Elaboracion del Biombo.

6. Preparar presentacion del proyecto de investigacion y de los retos.

Pautas del desarrollo:

La ubicacion del pasajero es al azar, en cualquiera de los dos espacios posibles.
La ubicacion del objeto a levantar es al azar, dentro del espacio destinado para ello.

Se pueden incorporar pausas para hacer ajustes de posicion en el robot o cambio de
dispositivos para realizar las tareas especificas. So0lo en esos momentos, cuando se esta
‘en espera’ se puede tocar los robots. Para continuar corriendo el programa, se debe
Interactuar con un sensor.

Luego de la comunicacion Bluetooh, no habra ‘tiempos de espera’.
El recorrido y orden de ejecucién es totalmente a eleccion del equipo.



