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EL SEMAEORO

« En este proyecto, los alumnos construiran un
modelo de semdaforo utilizando el Kit Nezha
V2y la placa micro:bit.

« Aprenderdn a encender y apagar luces LED
en diferentes colores (rojo, amarillo, verde) y
a programar secuencias de cambio de
luces, simulando el funcionamiento real de
un semdéforo para vehiculos o peatones.

e El proyecto fomenta el aprendizaje de la
programacion por bloques (MakeCode), el
uso de hardware, y desarrolla competencias
como la légica, la resolucion de problemas
y la creatividad. Ademds, permite relacionar
la tecnologia con situaciones reales de la
vida cotidiana, como la seguridad vial.

e PARTE. conNsTRUCCTION
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Programa el seméforo que has construido las
lucepara que las se enciendan asi:
Extensiones ® Verde — 5 segundos = Amarillo = 2
Nezha segundos — @ Rojo — 5 segundos — vuelve a

empezar.
Plavnetx P

TunClonamiento

Paso 1. Luz awavilla

Paso \. Luz vevde 5 Paso %. Luz voja
encendida

encendida encendida

J1 se enciende (verde). Apaga J1 (verde). Apaga J2 (amarillo).

J3 se apaga (rojo). Enciende J2 (amarillo). Enciende J3 (rojo).

Espera 5 segundos. Espera 2 segundos. Espera 5 segundos.

simula la luz verde del simula la luz amarilla Simula la luz roja del

semdforo (los coches pueden del seméaforo seméforo (los  coches  se
2 detienen).

pasar). (precaucién).

I l t ) Después de los 5 segundos vuelve a empezar

Un LED es una pequena luz que funciona con electricidad.
LED significa en inglés Light Emitting Diode, que quiere decir Diodo Emisor de Luz.

Sirve para iluminar cosas: ldmparas, televisores, semdaforos, luces de coches... jhasta lucecitas en los juguetes!
Gasta muy poca electricidad, por eso se usa mucho.

Puede tener muchos colores: rojo, verde, azul, amarillo...

Es pequefio y no se calienta mucho.

Empezamos por algo que ya ‘a 9
conocemos... bloques de entrada. escargar la extension PlanetX Paso 1, Luz verde encendida

al iniciar

para sieapre

q LD 311 toggle to
mostrar icono 68

LED 33 v toggle to <DESACTIVADO

pausa (ms)

@ Programa final

LED 31+ toggle to

LED 33 v togsle to <DEsacrva
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Retos gor wiveles

@ Nivel 1. Principiante
Reto 1 — Semdforo peatonal simplificado
Anadir un botén: si se presiona, encender rojo inmediatamente
(peatones cruzan).
Tras 5 seg, volver a secuencia normal.
Objetivo: introducir interaccién fisica (entrada)y relacionar
tecnologia con seguridad vial.
Nivel 2. Intermedio

Reto 2 — Contador de segundos

Mientras estd la luz verde: mostrar en la pantalla LED de micro:bit
la cuenta regresiva (5, 4, 3, 2,1). Igual para el rojo.
Objetivo: manejar variables y usar bucles y mostrar datos en
pantallia.

Reto 3 — Luz de emergencia
AAadir condicion: si se presiona el botdn A — parpadean todas las
luces rapidamente (emulando emergencia). Al soltar el botén,
vuelve la secuencia normal.
Objetivo: comprender el uso de condicionales y eventos
simultdneos.
Reto 4 — Personaliza colores
Disefar colores diferentes (p. ej. semaforo festivo). Crear nuevas
secuencias.
Objetivo: desarrollar creatividad y explorar funciones del kit Nezha.
@ Nivel 3. Avanzado
Reto 5 — Semdforo inteligente con sensor
Integrar un sensor ultrasénico: si detecta “coches” (mano u
objeto) a menos de 10 cm — pasa a verde antes de lo habitual. Si
no, ciclo normal.
Objetivo: introducir sensores externos.
Comprender condicionales basadas en datos fisicos.

Reto 6 — Dos semdforos sincronizados
Crear dos semaforos: uno para coches y otro para peatones.
Programair:

e Cuando luz verde coches — rojo peatones.

e Cuando rojo coches — verde peatones.
Objetivo: lbgica mds compleja y coordinar procesos paralelos.




Nivel principiante

RETO (v)/X COMENTARIO

Reto 1. Programa que la puerta abra
cuando alguien esté entre 5y 15cm y se
mantenga cerrada si no hay nadie.

RETO (vV)/X COMENTARIO

Reto 2. Ademds de abrir/cerrar la puerta:
Mostrar en el micro:bit la distancia en
cm.ARadir un tiempo de apertura de 3
segundos.

Nivel avanzado

RETO COMENTARIO

Reto3. Construir una puerta inteligente

MG wotas

Witrasmic seer 112 istmce (@ =) > = @) v > { (Mirasonic semor (15 sistame (=) < @) eotomces

wostrar icono " *,

Set 30tm = servo 51 = et to Q) *
—_

sino
mostrar icono

(€]
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Puevta automatica

En este proyecto se construird una
compuerta ultrasénica con el Kit de
Invencion Nezha V2.

Se aprenderé cémo funcionan los sensores
ultrasénicos y su programacion.

Se explorard cémo controlar puertas
automdticamente segin la distancia
detectada.

Se discutirdn ideas sobre programacion,
rangos de movimiento y disefios
personalizados.

le PARTE. conNsSTRUCCTION
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Conecte el servo

de 360° a Sl vy el

sensor de sonido ultrasénico a J1 en la

placa de expa
muestra la imagen.

Extensiones
Nezha
Plane X

nsibnNezha como

TunClonamiento

Lee la distancia de un objeto con

el sensor ultrasénico.

Si algo estd entre 3y 20 cm:

Abre la compuerta (gira el servo a

velocidad 240).

Espera b segundos.

Si no hay nada en ese rango:

Mantiene la compuerta cerrada o

parada (servo a 180). e e aD
Repite esto sin parar. ©

Es la instruccion para

mover un servomotor

Ejecutar el codigo cuando el programa inicie

usando la placa Nezha.

El sensor ultrasénico conectado al puerto J1 de
la placa Nezha (PlanetX).

Devuelve la distancia en centimetros.

Esa distancia se guarda en la variable i.
Ejempilo: si hay un objeto a 10 cm, i seré 10.

a Ultrasonic sensor J1 ¥ distance cm v

Retos ov wiveles

Aqui se pregunta:

éla distancia i es mayor
que 3 cm y menor que 20
cm?

Si si, significa que hay un
objeto detectado entre 3
y 20 cm de distancia.

Espera 5 segundos (5000 ms) antes de seguir con el

— Mantiene la compuerta abierta durante ese tiempo.

Si la condicién se cumple:

Manda al servo 360° conectado en Sl la
orden de moverse a una velocidad.

240 indica mas velocidad en un
sentido. En servos 360° valores
mayores de 180 hacen girar el servo
mas rapido hacia un lado.

Basicamente hace girar la compuerta
para abrirla

codigo.

Si la condicién NO se cumple
(es decir, no hay objeto entre
3 y 20 cm), entonces se
ejecuta.

Envia al servo la posicion 180:

En servos 360° 180 suele ser
velocidad neutra o girar mas
lento, dependiendo  del
modelo.

Es probable que aqui
signifique cerrar la
compuerta o detenerla.

******t

Formacién Profesional y Deportes”
Comunidad
de Madrid

. ) il % GOBIERNO  MINISTERIO
‘Programa financiado por el Ministerio de Educacidn, DEESPANA  DE EDUCACION, FORMACION PROFESIONAL
g Y DEPORTES

@LoEle)

PRIMARIA - CE4.0_M © 5/2/2025 by Cédigo Escuela 4.0_M is licensed under CC BY-NC-SA 4.0

Nivel 1 — Principiante

Objetivo: programa que la puerta abra cuando alguien esté entre 5y 15 cm y se mantenga
cerrada si no hay nadie.

Indicaciones:

Usa el sensor ultrasénico para leer la distancia.

Si la distancia esté entre 5y 15:

Servo gira (p.ej. set angle 240).

Si no: servo se detiene (p.ej. set angle 180).

Nivel 2 — Intermedio

Objetivo: ademds de abrir/cerrar la puerta:
Mostrar en el micro:bit la distancia en cm.
Anadir un tiempo de apertura de 3 segundos.
Indicaciones:

Usa basic.showNumber para mostrar distancia.
Cuando detectes a alguien:

Mueve el servo.

Pausa 3 segundos.

Cierra la puerta.

Nivel 3 — Avanzado

Objetivo: construir una puerta inteligente.

Diferenciar entre “persona cerca” y “objeto pequefio”:

Si la distancia esté entre 5 y 15 cm Y permanece estable mds de 2 lecturas consecutivas — abrir puerta.
Si la distancia varia mucho (e.g. objeto pasa répidamente), no abrir.
Mostrar un icono especial si detecta movimiento inestable.
Indicaciones:

Guarda varias lecturas en un array o variables.

Compara si la distancia es estable.

Usa iconos (check [, X X) para indicar puerta abierta/cerrada.
Ejemplo de légica:

Guardar las 3 Gltimas lecturas.

Si las 3 lecturas estén dentro de +2 cm — abrir.

Sino = no abrir.




Nivel principiante

RETO (/x| comeanio MediwoS \a huwmedad

Reto 1. Mostrar diferentes iconos Este programa empieza mostrando un
segln la himedad corazén en la pantalla.

Mide si la tierra estd seca o humeda con
un sensor.
Si la tierra estd seca (menos de 30),
enciende una luz LED en un pin.

Y apaga otra luz LED en otro pin.

Si la tierra estéd himeda, hace lo contrario.
Asi sabras si hay que regar tus plantas.

RETO COMENTARIO

Reto 2. Contador de tierra seca

e PARTE. coNsSTRUCCTION

Nivel avanzado

P X

RETO COMENTARIO — i

Reto3 . Programa luces intermitentes

(parpadeo) cuando la tierra esté muy seca

(menos de 20).

Ademds, guarda el valor mas bajo de humedad

que se haya medido y muéstralo con el boton B s /

MiS wotas

/\

I

I

I

| Si no encuentras
| e alguna pieza en el
I

I

I

I

kit, usa de las que
dispongas
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1o Parfe.onavamac‘\én

Extensiones

Nezha
Planetx

TunCionamiento

Primero se ve un corazén en el micro:bit.

Se mide la humedad de la tierra en el pin J2.

Sila tierra esté seca (humedad bcja), se enciende la luz del pin J3.
Y se apaga la luz del pin J4.

Si la tierra estd humeda, se apaga J3 y se enciende J4.

Sirve para avisar cudndo la planta necesita agua.

( SenSovr de huwedad )

El sensor de humedad funciona midiendo la conductividad eléctrica de la tierra.
Cuando la tierra estéd himeda, contiene mas agua y permite que la electricidad fluya mejor entre los
dos electrodos del sensor.

Si la tierra esté secaq, la conductividad baja porque hay menos agua para conducir la electricidad.

El sensor convierte esa conductividad en un valor eléctrico que el micro:bit puede leer como un
ndmero.

Con ese nimero, el programa decide si la tierra estd seca o himeda para avisar si hay que regar la
planta.

‘e Crear variable “I"

Seleccionar imagen a

mostrar al comenzar
<
%
8
*

Fijar variable “i” al sensor de humedad

PlanetX Base

£i¢ PlanetX Display

Retos ov wiveles

para siempre

@ Programa final :

cuando la humedad

fijar iv a

si iw L4 e entonces

“variable” ="humedad”

es menor que 30 led
rojo se enciende J3y
J4 se apaga si no ...
J4 encendido y J3
apagado

Condicional

es inferior a 30
entonces...

¢Dbénde encuentro el

8 vatemitea
*

bloque?

33 v toggle to

3 v toggle to

L 7+ topsle to

33 v toggle to

3 v toggle to
L 34 v toggle to (GRSKTIVRR

= <)
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Nivel 1. Principiante

Reto 1: Haz que el micro:bit muestre diferentes iconos seguin la
humedad:

Un corazén si estd himedo.

Una calavera si estd seco.

Objetivo: Usar condicionales con diferentes iméagenes.

Nivel 2. Intermedio

Reto 2: Adade un contador para saber cudntas veces la tierra
estuvo seca.

Muestra ese nimero en la pantalla al pulsar el botén A.

Objetivo: Usar variables y botones.

Nivel 3. Avanzado

Reto 3: Programa luces intermitentes (parpadeo) cuando la tierra esté
muy seca (menos de 20).

Ademds, guarda el valor mds bajo de humedad que se haya medido y
muéstralo con el botén B.

Objetivo: Combinar légica avanzada, parpadeo de LEDs y memoria de
valores minimos.




Nivel principiante

RETO (v)/X COMENTARIO

Reto 1. Icono segln la linea

RETO (v)/X COMENTARIO

Reto 2. Sonidos

Nivel avanzado

RETO (v)/IX  COMENTARIO

Reto 3. Velocidad

MiS wotas
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Coche 9Q3U'\do‘(‘ de \ineas = -

- " .i ij
¢Qué hace este proyecto? - ]
Muestra un corazén en la pantalla al comenzar.
Usa un sensor seguidor de linea conectado al puerto JI.
Si detecta linea a la izquierda — gira hacia la izquierda.
Si detecta linea a la derecha — gira hacia la derecha.
Si estd centrado sobre la linea — avanza recto

\e PARTE. CONSTRUCCION

e




Nezha
Planetx

TunCionamiento

2en%ov Sigue lineas

Un sensor sigue lineas (o sensor de linea) es R b *
un dispositivo electrénico que detecta el set motor 1> specd to () ¢
contraste entre superficies, normalmente ®

entre una linea oscura (por ejemplo, negra) si Line-tracking sensor 31 v i o
yém fonfdo claro Spor ejemplo, blanco). )= -
¢Coémo funcionars

Emite luz (generalmente infrarroja). Rl e L
Esa luz se refleja mds o menos segln el )

color de la superficie: si  Line-tracking sensor J1v iz eev  entonces
Superficie clara (blanca): refleja mas luz. set motar 11 specd <o (@) %

Superficie oscura (negra): refleja menos luz.

El sensor mide esa cantidad de luz reflejada i ] N

y determina si esté sobre la linea o fuera de ®
ella.

Retos ov wiveles

al iniciar

icono

Sigue lineas

is E] entonces

il Radio
C' Bucles
¢ Légica
= Variables

& Matematica

# Planet Base

Motores

Actividad:
micro:bit para que siga una linea negra
sobre fondo blanco utilizando el sensor

sigue lineas PlanetX conectado al puerto

Programa un robot NeZha con

RJ J1.

El robot debe comportarse de la siguiente
manera:

Si el sensor detecta Tracking_State _1 (es
decir, la linea estd bajo el sensor
izquierdo), el robot debe girar hacia la
izquierda. Para ello:

Detén el motor izquierdo (M1).

Haz avanzar el motor derecho (M4) a
velocidad 100.

Si el sensor detecta Tracking_State_2 (es
decir, la linea esta bajo el sensor derecho),
el robot debe girar hacia la derecha. Para
ello:

Detén el motor derecho (M4).

Haz avanzar el motor izquierdo (M1) a
velocidad 100.

Si el sensor detecta Tracking_State_0 (es
decir, la linea estd centrada bajo ambos
sensores), el robot debe avanzar recto
lentamente. Para ello:

Pon el motor izquierdo (M1) a velocidad 20.
Pon el motor derecho (M4) a velocidad 20.

A A

Comunidad
de Madrid
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Nivel 1. Principiante

Modificar el programa para que el micro:bit muestre un icono diferente segin el
lado donde detecte la linea.

Orientaciones:

Si detecta linea a la izquierda — mostrar una flecha hacia la izquierda.

Si detecta linea a la derecha — mostrar una flecha hacia la derecha.

Si estd centrado — mostrar un corazén.

Nivel 2. Intermedio

Hacer que el robot reproduzca sonidos diferentes segun la direccién que debe
girar.

Orientaciones:

Si gira a la izquierda — reproducir un tono grave.

Si gira a la derecha — reproducir un tono agudo.

Si sigue recto — que no suene nada o reproduzca un tono suave.

Nivel 3. Avanzado

Hacer que el robot ajuste su velocidad segun la distancia recorrida o el tiempo
para tomar curvas mds suaves y répidas.

Orientaciones:

Comenzar lento y aumentar la velocidad tras unos segundos si sigue la linea bien.
Si detecta muchos cambios de direccion, reducir la velocidad para no salirse del
camino.

Usar variables para guardar el tiempo o los estados anteriores.



Nivel principiante
RETO (v)/X COMENTARIO

Reto 1. Detener y mostrar
icono

RETO (v)/X COMENTARIO

Reto 2. Giro simple para
evitar obstdculo
Nivel avanzado

RETO (v)/IX  COMENTARIO

Reto 3. Ajuste de velocidad
segun distancia.

MiS wotas

Evasion de obstaculos

En este proyecto utilizaremos el Kit de Invencion
Nezha V2 para construir un coche inteligente
capaz de seguir una linea negra y esquivar
obstdculos. Aprenderemos cémo funcionan los
sensores de seguimiento de linea y los sensores
ultrasénicos, y veremos coémo aplicarlos en la
creacion de nuestro vehiculo.

\le PARTE. coNsTRUCCTION
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TunCionamiento

(SQnQov Ultvasonico )

Un sensor ultrasénico es un dispositivo que
mide la distancia a un objeto usando ondas
sonoras de alta frecuencia (ultrasénicas).

El sensor emite un sonido que rebota en el
objeto y regresa al sensor; midiendo el
tiempo que tarda ese eco en volver, calcula
qué tan lejos estd el objeto.

Se usa para evitar choques o detectar
obstdculos en robots y otros dispositivos.

Extensiones

ke, Retos gov wiveles

Nivel 1. Principiante

Se declara la variable i para almacenar la Reto 1: Detener y mostrar icono
e S distancia que mide el sensor ultrasénico. Cuando el sensor ultrasénico detecte un objeto entre 2 y 20 cm, que el

wwr 1v 2 Y Condicional: Si a distancia estd robot se detenga y muestre una carita feliz © en la pantalla durante 2
onaicional: Si la distancia esta f .

Crea la variable i entre 2y 20 cm, el robot detiene SEEUME B, IS e sEEl e visiease

todos los motores durante 2
i 1+ - @ segundos (pausa), para evitar

chocar con algo cercano. Nivel 2. Intermedio

Reto 2: Giro simple para evitar obstaculo

Modifica el programa para que, cuando detecte un obstdculo con el
sensor ultrasénico (entre 2 y 20 cm), el robot se detenga, gire hacia la

derecha durante 1 segundo y luego continle siguiendo la linea.

para siempre

Nivel 3. Avanzado

Reto 3: Ajuste de velocidad segun distancia

Haz que el robot ajuste la velocidad de los motores segun la distancia
< que mida el sensor ultrasénico:
G . ——— Si la distancia es menor a 10 cm, los motores funcionen al 30% de

El robot estd disefiado para seguir una velocidad. )
lineq, pero si detecta un obstdculo cerca = S! la distancia ?s entre 10y 20 j:m, funcionen al QO%.
(entre 2y 20 cm), se detiene por 2 = ERED S Sino haY obstéculo cerca (mds de %O cm), fun.C|onen al 100%.

segundos para evitar colisiones. Luego . Esto hor.a que el robot se mueva mds despacio cuando haya algo cerca

sigue su camino normalmente usando el ® para evitar choques.
sensor de seguimiento de linea.

F ok ok ko =,
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Ventilador oscilante

RETO (v)/X COMENTARIO

El ventilador oscilante es un aparato muy usado que reparte
el aire en un @rea mas amplia al mover su cabezal de un
Reto 1.Reto I: Icono segL’m lado a otro. Vamos a aprender cémo construir un ventilador

oscilante que pueda girar y balancear su cabezal

velocidad automaticamente, utilizando el Kit de Inventor Nezha V2.

\le PARTE. coNsTRUCCTION

RETO (v)/X COMENTARIO .

Reto 2. Dos motores f

controlados

Nivel avanzado

RETO (v)/IX  COMENTARIO /

Reto 3: Velocidad y sentido
de giro

%
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de una luz o el volumen de un sonido.
Cuanto mas lo giras, mds sube o baja ese valor.

Po‘\‘enc.‘évv\e*'(ojirve para controlar cosas como la velocidad de un motor, el brillo

Es como un "control de volumen', pero para decirle al robot qué tan répido o fuerte
debe hacer algo.

Tuncionamiento

Extensiones

1o Pavte .P\ro%va\mac'\én Nezha

Planetx

para siempre

Set motor M1 ¥ speed to %

@100 kN

L. ajustar intervalo ° de o hasta @ a intervalo de o hasta

para siempre

Set motor M1 ¥ speed to ajustar intervald 29 3 PR intervalo de o hasta %
§ A 2D,

Retos por wiveles

Nivel 1. Principiante

Reto 1: Icono segun velocidad

Haz que el robot muestre en la pantalla un icono diferente segln la posicién del potenciémetro:
Si estd en menos de 30 — muestra una carita triste =

Entre 30 y 70 = muestra una cara neutra =

Més de 70 = muestra una carita feliz =

Nivel 2. Intermedio
Reto 2: Dos motores controlados
Modifica el programa para que dos motores (M1 y M2) cambien de velocidad
dependiendo del potenciémetro:
Si el potenciémetro estd por debajo de 512 — solo gira el motor Ml.
Si estd por encima de 512 — solo gira el motor M2.

Nivel 3. Avanzado

Reto 3: Velocidad y sentido de giro

Crea un programa que use el potenciémetro para controlar la velocidad y la direccion del motor M1:
Si el valor esta entre 0 y 512 — el motor gire hacia adelante a velocidad proporcional.

Si estd entre 512 y 1023 — el motor gire hacia atrés a velocidad proporcional.

Ejemplo:

Potenciémetro en 256 — motor adelante al 50%.

Potenciémetro en 768 — motor atrds al 50%.
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