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VARIABLE 

SENSOR 

CONDICIONAL 

OPERADORES 

Clase 13 

Resolver la actividad mediante el uso de Bloques y definición de variables en mBlock. 

Actividad: Aprendiendo a Conducir 

La actividad consiste en realizar un programa para que el Robot TPol se comporte siguiendo un 

camino delimitado por líneas negras, cuando llegue al final del camino deberá girar y retornar. 

Antes de comenzar la actividad, realizar 

un programa que determine los valores 

del sensor sigue línea como muestra la 

imagen de abajo. 

 

 

Haciendo uso del sensor sigue líneas, sonido y luces el robot deberá comportarse de la 

siguiente manera: 

 

El estado inicial del robot es quieto con todas las luces apagadas. 

1. Cuando se presione el botón, el robot deberá encender todas las luces de un color 

Verde 3 veces indicando el estado de encendido y comenzará a funcionar. 

2. El robot deberá avanzar cuando se encuentre dentro del camino, es decir, entre las 

líneas que delimitan el camino. VALOR SIGUE LINEAS =……… 

3. Cuando el sensor izquierdo detecte la línea negra, el robot deberá moverse hacia la 

derecha hasta que encuentre la línea negra. VALOR SIGUE LINEAS =……… 

4. Cuando el sensor derecho detecte la línea negra, el robot deberá moverse hacia la 

izquierda hasta que encuentre la línea negra. VALOR SIGUE LINEAS =……… 

5. Finalmente, cuando el robot determine el fin de camino, deberá girar y retornar por el 

mismo camino. VALOR SIGUE LINEAS =……… 

6. El comportamiento indicado deberá ser indefinidamente. 

USAR ESTRUCTURAS CONDICIONALES Y OPERADORES PARA DETERIMINAR EL COMPORTARMIENTO
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SOLUCION: PROGRAMA BASICO 

 


