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TRUE TRUE

1. ¢Qué es TRUE TRUE?

True True es un robot coreano educativo pensado para ser utilizado con nifios/as en el primer
ciclo de primaria, de 6 a 8 afios.
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No es un robot robusto, pero si muy manejable. Sus actuadores y sensores son los siguientes:
% Actuadores: permiten que el robot perciba lo que ocurre a su alrededor.
o Motores DC (para moverse)

o Altavoz en su parte trasera (para emitir sonidos)\
o Leds de la cabeza (para emitir luces)

% Sensores: reciben informacion del entorno

o 5sensores de luzy color en la parte inferior.

El central es un sensor de color y los
otros 4 son sensores de niveles de gris.
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o 2 sensores de proximidad en el frontal —
o 2 sensores de color dentro de la boca —]
o 1 acelerémetro en su interior

TRUE TRUE

Integracion curricular: En mi opinidn, lo mds relevante es el material didactico impreso en papel
(disponibles en castellano y en inglés) que se ha creado para él en las diferentes materias:
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B

r8&)

SUSANA OUBINA FALCON

PAGINA 3 DE 21


https://shop.complubot.com/true-true--1-un-viaje-por-el-tiempo-p-1-50-15/
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Exploradores de la Tierra
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En los 6 cuadernos de actividades se introducen contenidos relativos a la materia de Pl3stica.
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Aventuras en las Truolimpiadas

En esta ocasion True True ha decidido participar en todos los
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Es decir:

“No solo se trabaja el pensamiento computacional, también se trabajan contenidos
curriculares, psicomotricidad fina, lateralidad.... Es un aprendizaje con estrategias y no
sélo es jugar”

Video promocional del robot en la casa comercial: Robot True True - 00 El mejor robot
educativo (https://www.youtube.com/watch?v=uBjX-SYgHzg)
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Hoy en dia, con el COVID, se exige pensar cdmo se puede trabajar con presencialidad y no

presencialidad con el alumnado:

Trabajo presencial

Trabajo no presencial

1) Leer (y entender) el reto

2) Resolver ( estrategia para buscar
la solucién)

3) Configurar la secuencia

4) Programar el robot

5) Documentar la actividad: Escribir,
pintar, recortar

1) Leer (y entender) el reto

2) Resolver ( estrategia para buscar
la solucién)

3) Configurar la secuencia

4) Programai-elrobot

5) Documentar la actividad: Escribir,
pintar, recortar

Entre los recursos hay plantillas de tarjetas para que el alumno pinte sus propias tarjetas (para
que funcionen, el cédigo de colores debe pintarse también por la parte de abajo o introducir
la tarjeta al revés) y configurar la secuencia que resuelve el problema. En el entorno no
presencial el docente probaria la secuencia que ha creado el alumno/a.

NOTA: Las pinturas Alpino o rotuladores de punta gorda son las que mejor funcionan.

Las plantillas para pintar o las propias pueden descargarse del siguiente link:
https://www.truetrue.es/recursos.html

2. Cargar el robot

Cuando la bateria de True True estd baja el robot nos lo hace saber de la siguiente forma: los
LEDs de su cabeza parpadearan en rojo.

Es el momento de cargarlo y para ello necesitamos el cable microUSB a USB tipo A que debe
conectarse a una fuente de tensiéon de 5V. Es decir, podemos usar el tipico adaptador de
corriente de un smartphone o un puerto USB de un PC.

El tiempo de carga del robot es de 25minutos a través
del conector micro usb de su parte trasera. Y esto nos
proporcionara unos 90 minutos de autonomia.

Antes de cargarlo nos aseguraremos de que el
interruptor esté en OFF.

Conectamos el microUSB con el adaptador a 5V y una
vez cargado, la luz verde de la bateria (BAT) se
apagara.

A'
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3. App TrueTrue: firmware, calibracion de motores y nivel de bateria

Esta APP es lanzadera de 4 aplicaciones que debemos descargar y en ella se puede actualizar el
firmware, calibrar los motores del robot y comprobar la carga de la bateria.

N
Actualizar Bateria

L4

TruebotCont...

TruebotMusi... TruebotStep

4 APPs para instalar

El firmware es el programa que ejecuta el robot en todas sus acciones. Sin él, el robot no sabe
hacer nada.

La casa comercial aconseja actualizarlo de vez en cuando, por si ha habido cambios en el mismo
subsanando errores o mejorando el comportamiento del robot. Se entiende que el firmware
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esta evolucionando con el tiempo y cada vez tiene mas capacidades y posibilidades. Esta
actualizacién se hace a través de su APP “TrueTrue” gratuita disponible tanto para Android como
para iOS en smartphone y tablets:

Google Play:
TRUETRUE

App Store:
TrueTrue

éComo se actualiza el firmware?

Tras abrir la APP y pulsar el botén inferior izquierdo “Actualizar”, la propia APP nos va diciendo
los pasos a seguir: Primero debemos conectarlo por BT manteniéndolo cerca del dispositivo
movil o Tablet (Si tenemos varios, debemos actualizarlos de uno en uno, manteniendo
desconectados los demas). Estos pasos se describen en las siguientes imagenes:

(%)

TRUETRUE C4E2

Buscando dispositivos

Batena

(62
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(@ TRUETRUE C4E2

Después comprueba el numero
Biuetooth asociado
a su TRUETRUE, por favor, presiona
el ¢

¥
en TRUETRUE

# acruauzar

porque el robot se iluminara
en azul oscuro

Sabremos si estd conectado

(@ TRUETRUE C4E2

El firmware se estd
Por { no apagues a TRUETRUE ni tu
smartphone durante este proceso

25%

(Update) - TRUETRUE
FIRMWARE 48

1. When the robot comes to
the end of a line, it will stop
scanning and either stop

mrvine e rmeem fansard

Una vez finalizado
dispondremos de True True
con la ultima versién del
firmware.

¢Como se calibran los motores?

Para calibrar los motores debemos imprimir la hoja de calibracion de los mismos y que podemos
descargar desde el siguiente link: https://www.truetrue.es/recursos.html

www truetrue.es

ot

Hoja de calibracion
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www lruelrue.es

Mediante la calibracion de los motores podemos ajustar el correcto movimiento de avance,
retroceso y giro del robot True True.

Tras calibrarlo, el robot deberia avanzar 5cm en cada avance yendo recto y girar 90 grados tanto
a la derecha como a laizquierda. En el siguiente link se describe el proceso paso a paso de forma
muy clara y sencilla:

https://www.youtube.com/watch?v=a 4K-mQdMrg

¢Como se calibra los sensores de luz y color?

Este proceso no se hace a través de la APP y decidi introducirlo en este apartado porque se
requiere la Hoja de calibracion que hemos utilizado anteriormente para calibrar los motores. El
proceso se realiza en dos pasos usando las siguientes tarjetas:

!
i
L |

4

4

A

PUT ON THE BLACK SIDE OF PAPER PUT ON THE WHITE SIDE OF PAPER

CALIBRATION CALIBRATION®
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Paso 1: Consiste en calibrar el color negro y para ello situamos el robot en el circulo negro de la
hoja de calibracién y le introducimos la primera tarjeta.

Paso 2: Consiste en calibrar el color blanco y para ello situamos el robot en el circulo blanco de
la hoja de calibracién y le introducimos la segunda tarjeta.

Calibrar los sensores de luz y color es mdas importante de lo que parece. Pensar que cada aula
tiene su propio nivel de luz y que un robot distinga un color no es nada facil en la robética actual.

¢Como conocer el estado de la bateria?

Primero pulsaremos el botdn negro de la bateria y conectamos el robot por bluetooth:

PN

Actualizar Bateria

¥

A continuacién, la APP nos guiara:

14:50 + w v g 14:50+ w v g

& T..Ui"{f:,") & T..u:"‘.{.-,h

/) TRUETRUE C4E2

Por favor, presiona el
después
de comprobar el estado de la bateria.

El estado de la bateria aparece
durante 5 segundos.

SUSANA OUBINA FALCON

/@ TRUETRUE C4E2

Por favor, presiona el
después
de comprobar el estado de la bateria.

El estado de la bateria aparece
durante 5 segundos.
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4. Paradigmas de Programacion:
Se puede programar el robot de 5 formas diferentes

4.1. Mediante tarjetas con cédigos de colores (sin PC):

Tarjetas

Las tarjetas tienen una codificacidén de colores y representacion por simbolos y textos.

Ejemplo 1: La programacion debe tener un inicio y un fin. Hay tarjetas especificas para eso:

Ejemplo 1

Inicio

El robot lee el cddigo de colores de las tarjetas que vamos introduciendo en su boca y este cédigo
lo reproduce en el anillo de leds de su cabeza.
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Ejemplo 2: Gracias a sus sensores inferiores de color y escalas de grises, es capaz de desplazarse
por la linea negra de una rejilla y detectar las intersecciones (no va por el centro de los cuadrados
como el BeeBot). Si queremos avanzar a lo largo de la rejilla, necesitaremos esa tarjeta:

. R ]

ﬂﬂl' -,,,,///7//_ a4

47,

Rejilla
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Ejemplo 3: Para bucles o repeticiones usamos las tarjetas de comienzo y final del bucle asi como,
el numero de veces que queremos que se repita la secuencia programada en el bucle. En este
ejemplo vemos que se movera formando un cuadrado.

Ejemplo 3

Comienzo

Bucle

Ejemplo 4: En robot dispone de sensores de distancia o proximidad, es decir, detectan que un
objeto esta en su campo de vision. Como ya vimos, también dispone de sensores inferiores. Si
queremos usarlos, debemos activarlos y esto se realiza con diferentes tarjetas (sin necesidad de
las tarjetas de inicio y fin):

HAND FOLLOWING LINE TRACING

Activa los sensores delanteros de proximidad | Activa los sensores inferiores de color

. _______________________________________________________________________________________|
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Si queremos que siga una linea negra, debemos activar los sensores inferiores y esto se consigue
introduciendo la tarjeta “LINE TRACING” en la boca del robot:

e Elrobot de desplaza siguiendo el circuito de la linea negra,
e Sinolo paramos en dos minutos, el robot se parara solo.

e Cada vez que encuentre un color determinado a ambos bordes de la linea negra, los
LEDs de su cabeza mostrardn el color.

Si queremos que se mueva al detectar la proximidad de nuestra mano, debemos introducirle la
tarjeta HAND FOLLOWING y colocar la mano (o la tarjeta mano) delante del robot.

A veces nos interesara que cuando detecte un objeto lo esquive y para ello disponemos de una
funcién ya programada dentro del robot y que se llama HAND DIRECTION. Obviamente, primero
debemos activar los sensores de proximidad introduciendo HAND FOLLOWING. La tarjeta HAND
DIRECTION funciona de la siguiente forma:

g .
— Espera a detectar el objeto y reacciona
girando al lado opuesto a su deteccion

HAND DIRECTION
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Ejemplo 5: Para crear musica dispone de unas tarjetas numeradas del 1 al 8 y que ejecutan las
notas musicales del Do bajo hasta el Do alto, respectivamente.

A mayores existen dos tarjetas que son las numeradas por O (RESET) y 9 (REST): la tarjeta RESET
borra la secuencia de notas y REST hace una espera de 1 segundo.

Por ejemplo, si queremos que suenen las notas Do, Re, Mi, debemos introducir las tarjetas en
la boca del robot en el siguiente orden:

MELODY
1. Activala 2. Secuencia de notas que queremos grabar 3. Reproduce la
grabacién grabacion

4.2.Programacion por colores

Cada tarjeta presenta una codificacién de colores. Se debe activar el reconocimiento de colores
en la rejilla usando la tarjeta “GRID”. El robot, segun vea un color u otro, realizard una secuencia
gue ya esta incluida en su firmware:

e Sive VERDE: Avanzard

e Sive AMARILLO: Girard a la izquierda y
avanza

e Sive ROSA: Girard a la derecha y avanza

e Sive ROJO: Se detendra

e Sive AZUL: Da media vuelta

En el siguiente ejemplo se ve un circuito en forma de rejilla y el alumno/a debe introducir los
rectangulos en los diferentes colores (verde, amarillo, rosa y rojo) para que True True salga de
la Salida A y llegue a la Meta A. Para probar si llega a su destino sélo debemos introducir la
tarjeta “GRID” en la boca del robot:

Las acciones programadas en colores se ejecutaran en cada punto de interseccion.

. _______________________________________________________________________________________|
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4.3.Programarlo a través de movimientos gracias a su acelerémetro

Necesitamos usar la tarjeta “TILT MOTION” que es la que activa su acelerémetro
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Cada avance o retroceso (inclinar a True True hacia delante o hacia atras), el robot se movera
5cm. Y cada giro, derecha o izquierda (inclinando al robot hacia la derecha o izquierda
respectivamente), el robot girara 90 grados.

En este ejemplo queremos ir desde la Isla Fantasia hasta la Isla Volcan:

Los pasos que seguiremos son los siguientes:

e Primero introducimos la tarjeta TILT MOTION

e 1.Inclinamos el robot 2 veces hacia adelante

e 2.Inclinamos el robot 1 vez hacia su derecha

e 3.Inclinamos el robot 1 vez hacia adelante

e Situamos el robot en la Isla Fantasia

e Finalmente, volvemos a introducir la tarjeta TILT MOTION para que ejecute el cddigo

Comprobaremos que el robot ha llegado a la Isla Volcan

4.4.Programarlo con APPs
Estas APPs estan pensadas para trabajar con tablets y en mi opinidn, son muy intuitivas:

e Truebot Music Card: Crea musica aprendiendo secuencialidad y estructuras de
repeticion, manejando la duracion de las notas y el tiempo de la cancidon que
interpretard el robot True True.

. _______________________________________________________________________________________|
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e TrueBot Controller: Controla el movimiento del robot True True de forma remota.
Permite seleccionar tres velocidades de desplazamiento y varios colores de
identificacion del robot (ledes de la cabeza de True True). Dispone de tres interfaces de
control del movimiento (joystick, botén y girosensor).

D g ©0

e TruebotStep: Aplicacién para tablets que nos permite programar secuencias de
movimientos e incluso toma de decisiones para introducir los conceptos basicos de la
programacion.

. _______________________________________________________________________________________|
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® TruebotStep....-

# TRUETRUE C4E2

e

¥

e TrueBot Color Card: Programa el robot True True con las tarjetas codificadoras de forma
virtual.

TS
S K4
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4.5.Scratch 2.0

Actualmente, se puede programar con Scratch 2.0
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