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CURSO: ROBÓTICA. CONECTANDO CON EL MUNDO FÍSICO 
 

1  Nombre, apellidos y correo electrónico de EducaMadrid del participante 
JAVIER MARTÍN DE LUCAS 
javier.martindelucas@educa.madrid.org 
JUAN CARLOS NIÑO SÁINZ-MAZA 
juancarlos.ninosaimaza@educa.madrid.org 

  
 

  

2  Título de la Unidad Didáctica 
 

  
 
RADAR DE 180º 

  
 

  

3  Curso 
 

  
 
3. º DE ESO en el año de implantación (sin base previa de 1º y 2º de ESO 

  
 

  

4 Descripción del proyecto 
 

  
 

Sistema  elemental  de  radar  que  barre  180º  usando  un  servomotor.  Calcula  la  distancia  a  los  objetos más 

cercanos por medio de ultrasonidos e utiliza es  información para avisar mediante sonido de  la cercanía de  los 

objetos. 

  
 

  

5 Competencias que se trabajarán 
 

  
 

 Uso de actuadores y sensores estándar. 

 Control de movimiento mediante servomotores. 

 Iniciación al uso de funciones 

 Organización de proyectos. 

 Diseño de estrategias para conseguir un objetivo. 
  

 
  

6 Objetivos 
 

7 Contenidos 
 

Gestión simultánea de varios dispositivos: 
servomotor, zumbador y sensor de ultrasonidos. 
Variables numéricas incrementales y funciones 
simples. Cálculos numéricos: distancia en función del 
eco y velocidad del sonido. Funciones. 

 
  

 

8 Criterios de evaluación 

Describir el proceso de desarrollo de un programa y 
enumera sus fases principales. 
Emplear  las  herramientas  básicas  del  entorno  de 
programación. 
Iniciar y detener la ejecución de un programa. 
Manejar los principales grupos de bloques del entorno
de programación. 
Utilizar  los  comandos  de  control  de  ejecución: 
condicionales y bucles. 
Emplear de manera adecuada variables y listas. 
Usar con soltura la interacción entre los elementos de 
un programa. 
Analizar el funcionamiento de un programa a partir de 
sus bloques. 

 

Utilizar  con  destreza  un  entorno  de  programación 
gráfica por bloques. 

  
 

  

9 Código del programa de Arduino 
#include <Servo.h> 
Servo servos[13]; 
/***   Global variables   ***/ 
/***   Function declaration   ***/ 
//bqBAT 
long TP_init(int trigger_pin, int echo_pin); 
long Distance(int trigger_pin, int echo_pin); 
// La FUNCIÓN "sonar" 
// 1. guarda la distancia en cm proporcionada por el emisor/receptor de ultrasonidos. 
// 2. emite un pitido si la distancia es menor de 10 cm 
// 3. En cualquier caso deja un retardo de 200 ms antes de devolver el control al servo 
para que gire otros 5º 
void sonar (); 
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void setup() 
{ 
  servos[10].attach(10); 
  pinMode( 2 , INPUT ); 
  pinMode( 3 , OUTPUT ); 
} 
 
void loop() 
{ 
  int i=0; 
  // El BUCLE PRINCIPAL  del programa 
  // cuenta de 5º en 5º (180º/36) 
  // primero en sentido horario y luego antihorario 
  // y sitúa en esa posición el servomotor que hace girar el emisor/receptor de 
ultrasonidos, 
  // de modo que éste hace un barrido de 180º en cada sentido dentro de ese bucle principal
  for (i = 0; i <= 35; i++) { 
    servos[10].write(i * 5); 
    delay(0); 
    sonar(); 
  } 
  for (i = 35; i >= 0; i‐‐) { 
    servos[10].write(i * 5); 
    delay(0); 
    sonar(); 
  } 
} 
 
/***   Function definition   ***/ 
//bqBAT 
long TP_init(int trigger_pin, int echo_pin) 
{ 
  digitalWrite(trigger_pin, LOW); 
  delayMicroseconds(2); 
  digitalWrite(trigger_pin, HIGH); 
  delayMicroseconds(10); 
  digitalWrite(trigger_pin, LOW); 
  long microseconds = pulseIn(echo_pin ,HIGH); 
  return microseconds; 
} 
long Distance(int trigger_pin, int echo_pin) 
{ 
  long microseconds = TP_init(trigger_pin, echo_pin); 
  long distance; 
  distance = microseconds/29/2; 
  if (distance == 0){ 
    distance = 999; 
  } 
  return distance; 
} 
// La FUNCIÓN "sonar" 
// 1. guarda la distancia en cm proporcionada por el emisor/receptor de ultrasonidos. 
// 2. emite un pitido si la distancia es menor de 10 cm 
// 3. En cualquier caso deja un retardo de 200 ms antes de devolver el control al servo 
para que gire otros 5º 
void sonar () { 
  int distancia=Distance(3,2); 
  if (distancia < 10) { 
    tone(9,494,200); 
    delay(200); 
   }else { 
    delay(200); 
   } 
 } 
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10 Esquema de conexionado y fichas de trabajo
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11 Fotografía del montaje 
 

  

 
  

  

 

X 
Marque con una cruz si acepta que esta unidad didáctica quede recogida bajo una licencia Creative Commons (by–nc–sa) 
(Reconocimiento, No Comercial, Compartir Igual) para ser compartida por todos los miembros de la comunidad de docentes: 
http://es.creativecommons.org/blog/licencias/ 

 


