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ABC de RITA

RITA (Robot Inventor to Teach Algorithms) es una herramienta gratuita y de codigo
abierto que le permitira acercar a sus alumnos al mundo de la programacién mediante
el desarrollo de actividades ludicas. Con RITA sus alumnos seran capaces de “programar”
la estrategia de un robot, pero sin el uso directo de un lenguaje de programacién en
particular, sino con el uso de bloques de encastre, al estilo Lego. De esta manera le
indican al robot que hacer y cdmo reaccionar ante la ocurrencia de eventos de su
entorno.

A medida que se avanza en el aprendizaje de RITA, se introduciran conceptos propios de
la programacion, como son la secuencia, los condicionalesy decisionesy las iteraciones
de una manera natural y otros conceptos relacionados a la programacion orientada a
objetos..

Las estrategias de los robots creados por sus alumnos podran ser puesto a prueba frente
al resto de los robots. Durante nuestra experiencia en las aulas, notamos que éste ultimo
punto funciona como elemento motivador en los alumnos, quienes trataran de construir
un robot que pueda ganarle a los robots de sus compafieros de aula.

Instalacién

El instalador de RITA le guiara paso a paso en el proceso de instalacidn. S6lo en caso que
no quiera instalar RITA en el directorio propuesto, sera necesario que indique un
directorio de instalacion.

@® En caso que su equipo use el sistema operativo Windows se recomienda usar un
directorio sin restricciones de acceso, se sugiere como directorio de instalacion
C:\Users\UserxXYZ\

@® En caso que la instalacién se realice sobre Windows XP setee la variable de
entorno LOCALAPPDATA con el valor c:\windows\temp

@® En caso que su equipo use el sistema operativo Huayra u otro sistema operativo
basado en linux, no hay restricciones en el proceso de instalacién.

Introduccion al entorno

El entorno de trabajo de RITA es muy sencillo. La primera pantalla le permitira elegir un
nombre para su robot y el tipo de Robot a crear. RITA permite crear 2 tipos de robots:
Junior o Avanzado, la explicacién de este documento se basa en un robot Junior.
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kZ4 Cree o seleccione su robot

Para comenzar....

Cree un nueva rabot, llamade:

@ Mirobot -: Crear robot ¢

LemEEa

=
", ®
% agggan®

t @ lunior 1 O Avanzade

o...
g
H Abra un robot ya creado Abrir robot..

Una vez que hace click en “Crear Robot”, pasara a la pantalla principal donde organizara
la estrategia de su robot, el area de trabajo.

El area central, con fondo gris, contiene los bloques que conforman la estrategia de un
robot. Como mencionamos antes, RITA permite crear 2 tipos de robots: Junior o
Avanzado, para cualquiera de los dos casos, cuando ud. crea un robot, RITA le propone
un conjunto de bloques basico ya organizado que ud. puede o no usar. A modo de
prueba, abra la aplicacion y vera los componentes indicados en el siguiente grafico.

155 robot:"Rabetits™ @ RITA - Rebet Inventer to Teach Alacrithms

SR onliniall | Back -
Tun iFanBinh

Para probar el tanque

Una simple prueba

Una vez dentro de RITA, y con el robot basico propuesto, vamos a ponerlo a competir.
Haga click sobre el boton “Ver Cédigo” (en el area inferior derecha de la pantalla). Al
hacer click se mostrara la siguiente ventana:
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Seleccione cualquiera de los robots
listados y luego haga click en “Listo”. A
continuacidén se abrira la ventana que
muestra a su robot midiéndose en el
campo de batalla con el robot
seleccionado.

. 5]
Si desea cerrar la ventana de la

batalla, haga click en el botén
“Stop” que se encuentra en la
parte inferior de la misma.

Formas de los bloques

body ol or

Dimk Faxt Qe i

Q“‘?:j‘ Tu robot Robotito competira con:

[] misrobats.Avanzad... @ [ misrobots.Dodgebot {E} l Todos

o . Ninguno
|| misrobots.Juniot @‘ || misrobots.Robotito {3} |7|
[] sample.Mambo 'G} ["] sampleRamFire {D-

E’I sampl ‘G} [ sample.Tracker {E}

[] sample.VelodRobot ‘G}
Posicion de mi robot Robotito ‘G}

El Deseo que los robots se ubiquen al azar

Nimero de rondas = 5 ,

jListo! | ‘ Cancelar

koo hm THE Damed 7 ol 5000 100 21 1R ihed meme S0 o S5a w1 EET “

Feniietcin |

RITA provee distintos bloques que pueden ser encastrados entre si. Preste atencion ala
forma de los mismos, dado que sdlo pueden ser encastrados si los bloques “se
complementan” 6 si se va a encastrar en un bloque tipo “comodin”, es decir, que acepta

mas de una forma.

A continuacion un listado las formas de bloques que encontrara en RITA.
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/ Nimeros enteros ﬁ ﬁ Valores V& F \

Nuimeros decimales S ﬁ Texto

-----------------------------------------------------------------------------------

espera nimeros espera valores
mantﬂms ifﬂ@ VoF
espera nimeros espera cualguier
\ decimales valor (comodin) /

Instrucciones que nuestro robot ejecutara

Durante toda la primer parte de este documento, por una cuestion de facilitar el
entendimiento del alumno, se trabajard agregando bloques dentro del bloque run. Este
bloque run aparece por defecto cuando creamos un nuevo robot. El bloque run contiene
los bloques que representan acciones a realizar por defecto, es decir, cuando el robot no
esta ocupado reaccionando a otras cuestiones de su entorno (como tratando de
defenderse al ser atacado), que veremos al final del documento.
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El Tanque
Sus alumnos escribiran la estrategia de un robot que posee la forma de un tanque.
Observe en el siguiente grafico la forma del mismo.

Body (Cuerpa): Lieva encima el arma con el radar, Los
movimientos que puede hacer el cuerpo son hacia adelante,
hacia atras, girar hacia la izquierda o derecha

___ | Gun (Arma): Montada \
sobre el cuerpo, es usada
para disparar balas. Los
movimientos que puade
hacer son girar hacia la

.&izquierda o derecha

/'iudar: Maontado sobre el
arma, es usado para
“escanear” otros robots
mientras se mueve, El
movimiento gue puede
realizar es hacia la
izquierda o derecha.
Genera "avisos o sefiales”
cuando un robaot es
detectado.

Cabe destacar que como el radar se encuentra posicionado sobre el arma, cuando el
arma gira, automaticamente se mueve el radar del robot, revisando el area en busca de
otros tanques. Por ende, si hacemos girar el arma 360°, estamos revisando toda el area
con el radar.

El campo de batalla

Las especificaciones del campo de batalla son las que se muestran en el grafico. Su robot
puede orientarse y desplazarse sobre el mismo. A continuacién veremos qué bloques
debemos usar para lograr el desplazamiento deseado.
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(0,altura del campo) (ancho del campo,altura del campo)

uﬂ
600 : :
270° . . a0°
180°
(0,0) 500 (ancho del campo,0)
Orientacion

RITA provee el bloque turnTo que permite orientar al robot en el campo de batalla
usando un posicionamiento absoluto:

______________________________________

al NORTE: 0° .’ R

al SUR: 180° T
| .

al ESTE: 270°

Permite orientar el robot al angulo indicado
respecto del campo de batalla. Es un
\ POSICIONAMIENTO ABSOLUTO. K

E
—
B
I

Desplazamiento

Los bloques ahead y back nos permitiran desplazarnos hacia adelante o hacia atras en
el campo de batalla. Tenga en cuenta que con un desplazamiento excesivo, existe la
posibilidad de chocar contra alguno de los muros del campo de batalla.

P ] -
rd -

P
ahead Steps 100

cantidad de pasos

Permite mover el robot HACIA ADELANTE la cantidad de
_ pasos que se indiquen ,
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X cantidad de pasos
i

I

]

I

1

L}

Permite mover el robot HACIA ATRAS la cantidad de
_ pasos que se indiquen

Ejercicio 1: Usando los bloques turnTo y ahead realizar un robot que dibuje un
cuadrado con su desplazamiento y giros.

Crear un robot llamado Cuadrado
Orientarse hacia el NORTE (0°)
Avanzar hacia adelante 500 pasos
Orientarse hacia el OESTE (90°)
Avanzar hacia adelante 500 pasos
Orientarse hacia el SUR (180°)
Avanzar hacia adelante 500 pasos
Orientarse hacia el ESTE (270°)
Avanzar hacia adelante 500 pasos

WoeoNOTUAWDN =

Finalmente, el c6digo que permita realizar la siguiente figura se muestra en bloques y su
traduccion a cédigo Java.
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—eeeeeeee,"
1 | package misrobots;
R . ¢ |import robocode JuniorRobot;
S, Pl 3 | public class Cuadrado extends JuniorRobot |

setGolors 4 public void run(} {
i) setColors(orange, blue, white yellow, black);
9] turn Te(0):
7 ahead(300]);

e 2 turnTo(90):

turnTo q ahead(500);

s 10 80);:

ahead  =t=p= £ 500 tumT':'EL )

n L — 1 ahead(500):

turnTo  degree= 4000 12 turnTa(270);
13 ahead(500):

ahead| st=ps £ 1C

e T—— 15 1}

turnTo.  degrees. 48480 16

—

ahead  =t=ps 4 500

turnTo.  degreest £8070

—_——

ahead| st=p= 4500

codigo de bloques codigo Java

Ponga a prueba su robot, llevandolo al campo de batalla. En la ventana que muestra el
cddigo Java del robot, haga click en “Compilar y ejecutar” (1). Aparecera una ventana
donde puede seleccionar con qué otro robot competir (2). Elija a Mambo también para
que esté en el centro del campo (3).
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B Seleccionar adwersarios
% Tu rabot Cundrada competira conc

ad. 45¥ [ misosolsCuadrage 42y | TodeE

B Mingura
13 'EE} ] mismbot=junici 'e}

samee Bdamba
I_] sairede SpnBol

|| sammlz VelocRiobat e}

Pasiclon da mi rehot Cuadrado a

D Desen que los robpte se ubiguen al azar

Mimara de randas | 5

jlistocd Carcear

3 Posicion de sample_Mambo

| pacizge musrobots,
Limpert robecodelunisrHoget
| publ class Cuscrado e ends kriodiobot |
pubdicvaid romd |
ool orarge Blues ke yelloy black):

tuimnRaghbfy
ahezaCrll;
EurnRaghbig

¥
Indique en el drea donde desea ubicar a sample.Mambo y
7

wd | e

& ingrese valores X /396 Y 237

Aceptar | | Cancelar

La orientadion del robot es .. O Norte ) Sur D Este O Oeste
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Los lenguajes de programacién como Pascal ¢ C estan basados en el paradigma de

programacion estructurada, donde se tienen a los datos y las instrucciones sin
ninguna integracion particular estipulada por el paradigma. Por otro lado, el lenguaje
Java (lenguaje de programacion en el que se traduce la estrategia del robot) es un

lenguaje basado en el paradigma de programacion orientada a objetos (POO), donde
las distintas piezas que conforman un programa son “objetos”, y cada objeto posee
atributos (datos) y comportamiento (instrucciones). Siguiendo nuestro ejemplo,
cuando el robot Cuadrado esté ejecutandose en una batalla, sera un objeto de nuestro

programa. Y mas aun, el armay el radar son objetos, cada uno con sus caracteristicas

propias. El paradigma de POO busca representar los elementos del mundo real como
objetos que participan en la solucion de un problema.

La Herencia es uno de los principios de la programacién orientada a objetos, y se
refiere a un tipo de relacion entre objetos, mediante la cual, un objeto “hereda”
atributos y comportamiento de otra clase que funciona como padre. Es decir, la clase
padre le da un marco general de atributos y comportamiento que luego el objeto hijo
puede completar con mas atributos 6 mas comportamiento, 6 modificar parte de lo
que esta “heredando” de su padre.

En nuestro ejemplo, el robot Cuadrado no tiene atributos propios sino que hereda
atributos de JuniorRobot (vea la palabra clave extends en Java), pero con seguridad,
heredard de su padre atributos basicos como la cantidad de energia ¢ la posicion
actual. Acerca del comportamiento, en el cédigo del grafico aparece un método “run”,
mientras que el resto del comportamiento lo hereda de JuniorRobot, por ejemplo,
cuando se hace quiere realizar un turnTo (girar), Cuadrado no tiene la definicién de
qué es “girar”, sino que esta heredando este comportamiento de JuniorRobot que si
sabe como girar en un angulo determinado.

OTROS MOVIMIENTOS DEL ROBOT

Mas bloques de orientacion

RITA provee otros bloques como el turnLeft 6 el turnRight, que permiten girar una
determinada cantidad de grados a izquierda o a derecha a partir de la orientacion actual
de nuestro robot, es decir, ahora no estamos especificando un posicionamiento absoluto
como vimos anteriormente, sino que el giro es relativo a la orientacion actual de nuestro
robot.

@creative 1
commons



Permite girar el robot HACIA LA IZQUIERDA la
CANTIDAD DE GRADOS gue se indiguen b

_________________________________________________

!
:
1
1
1
: cantidad de grades
1
:
1
&

o o o e

_.o'—!—

turnRight  degrees £ 95

cantidad de grados

Permite girar el robot HACIA LA DERECHA la
CANTIDAD DE GRADOS que se indiquen

Ejercicio 2. Cree una robot Ilamado Cuadrado usando los bloques turnRight y ahead.
Sélo podra usar el bloque turnTo para orientar el robot hacia el norte inicialmente

Crear un robot llamado Cuadrado

Primero debe orientar al robot mirando al norte (posicionamiento absoluto)
Avanzar hacia adelante 500 pasos

Girar a la derecha 90°

Repetir 4 veces los puntos 3y 4

Finalmente, el c6digo que permita realizar la siguiente figura se muestra en
bloques y su traduccién a codigo Java

ok wnN =
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bodyColon

gun Colon -_= Ocultar Codigo | . Compiary Elecutar
setGolors racanCaolon
1 |package misrobots;
[l Ty 2 |import robocode JuniorRobot;
black 3 | public class Cuadrade extends JuniorRobot {
— . 4 public void run(} {
turnTo  d=g ] setColors(orange, blue white yellow, black);
———— < turnTo(0):
ahead 5 ahead({300);
— g turnRight{%0);
un turnRight q ahead(500);
T 10 turnRight(%0);
Az 11 shead(500);
12 turnRight{%0);
13 ahead(300);
14 turnRight(%0);
15 }
16 |}
— 17
aheat
turnRight:  dec
codigo en bloques codigo Java

Finalmente ponga a prueba su robot en el campo de batalla como lo hizo en el primer
ejercicio.

Orientacion y desplazamiento simultaneos

RITA provee otros bloques que le permiten desplazarse hacia adelante o atras a la vez
que realiza un giro a izquierda o derecha simultaneamente. Este tipo de desplazamientos
permitirdn que el robot se mueva con forma de semicirculos o incluso circulos.

S

rd

e

Hisrance 49100 cantidad de pasos "

turnAaneadl et

.|-.:.il ees "I.I .'lﬁ

cantidad de grados

Permite que el robot AVANCE y gire SIMULTANEAMENTE

HACIA LA IZQUIERDA '
fz cantidad de pasos ] 5
! 1
| :
! |
| cantidad de grados i
. Permite que el robot AVANCE y gire SIMULTANEAMENTE i
',k HACIA LA DERECHA ;
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Permite que el robot RETROCEDA y gire
SIMULTANEAMENTE HACIA LA IZQUIERDA ;

o —

TurnB ackRigh

cantidad de grados

Permite que el robot RETROCEDA y gire
SIMULTANEAMENTE HACIA LA DERECHA

Ejercicio 3. Cree un robot llamado “Infinito” que dibuje la siguiente figura:
Coloque a Mambo en un lugar donde no lo incomode.

Si ubica a “Infinito” en un extremo de la pantalla, debera “avanzary girar”
simultaneamente. Note que va de un extremo al otro dibujando una forma curva.

Primero debe orientar al robot mirando al norte

Avanzar y girar simultdaneamente a la derecha (avanzar 250 pasos y girar 180°)
Avanzary girar simultaneamente a la izquierda (avanzar 250 pasos y girar 180 °)
Avanzar y girar simultdaneamente a la izquierda (avanzar 250 pasos y girar 180°)
Avanzar y girar simultaneamente a la derecha (avanzar 250 pasos y girar 180°)

RAE B
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package misrobots;
impart robocode JuniorRobot;
public class Ocho extends JuniorRobot |
public void run() {
setColors{orange, blue white, yellow, black];
vhile (true) {
turnAheadRight(250,180%;
turnAheadLeft(250,180):

00 = N WA e L3 ot

9 turnAheadLeft{250,180);
1a turnAheadRight(250,180);
B0 11 }
T = e 120
turnAheadLeft / ‘: - 151}
i L e -
turnAheadleft
turnAheadRight
coédigo en bloques codigo Java

Esta no es la Unica solucion al ejercicio, otra forma de realizarlo seria realizando 2

circulos con giros de 360 grados. Aunque en este caso, el robot deberia estar ubicado en
la parte central del dibujo esperado.
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EL CONCEPTO DE SECUENCIA

Recordemos la soluciéon en bloques del ejercicio 1:

Seti-olors

Mack

furnTo

ahiead

furnio

ahead

turnTo
ahead
Turnlo

aheai

Nosotros indicamos paso a paso cuales son las acciones que nuestro robot Cuadrado
debe realizar para dibujar un cuadrado en el campo de batalla. Estas acciones tienen un
orden determinado, si cambiamos el orden obtendremos un resultado diferente. Aqui
aparece el concepto de secuencia aplicado a nuestra solucion.

¢QUE ES UNA SECUENCIA?

Una secuencia no es mas que una serie de acciones ordenadas que permiten alcanzar
un objetivo. Estas acciones se ejecutaran paso a paso, una a la vez, no hay opciones de

decisidn, simplemente ocurriran. En el mundo de la programacién llamamos a cada
acciéon como una “instruccion” que debe ejecutarse.

El concepto de secuencia no sé6lo se aplica en el ambito de la programacion,
normalmente cualquier tarea que realizamos cotidianamente, ya sea arreglarnos para
iniciar nuestro dia, 6 realizar un viaje de la casa a la escuela conlleva un serie de

acciones, y aqui también aparece el concepto de secuencia.
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BLOQUES CON INFORMACION UTIL

Nuestro robot mantiene informacion de su propio estado 6 desemperfio en el campo de
batalla. Esta informacion puede ser recuperada y es Util para la toma de decisiones de
nuestro robot, dado que devuelve valores “verdadero” 6 “falso” 6 puede usarse como
parte de la evaluacién de una condicion . A continuacidn se explican qué informacién
representa cada uno de estos bloques.

Informacion propia del estado del robot

| Cantidad de energia que ) | Angulo absoluto delarma | | Angulo relativo del arma i
| le gueda al robot (valor [ | (seqln el eje da | ! (respecto de la origntacidn |
| enfre 0y 100) | | coordenadas) || del robot) ;
4 munHeading
3 _=:,:*_'_T Indica si el arma esta o no lista para E
| disparar (verdadero 6 falso) |
I ___,-""-11___ Jd_.--"-rll __\'3——...___

- R A e e e e e e -,

| Angulo absoluto de la Posicion en el gje Y de Posicion en el gje Y de

' ]
Kin-riernaciﬁn de mirobot. | coordenadas de mi robot coordenadas de mi robot i/

Informacion acerca de otros robots

I"| |'.- : 3 ‘I |"- _______________________ B
| Cantidad de energia del | | E;ﬁ;?aih‘?;;ﬁ | | Welocidad a la que se \
| robot detectado P Lo

() ! L}

1
|
|

mueve el robot detectado {
1

L detectado

 scannedEnery

| batalla

e e e e el

) =

~ b -

i Y r Angulo relative donde se ‘i f 1
i Angulo absoluto donde se | | . [ |
i || detecto el robot respectode | | :
w&t&m& el robot. | | mi orientacion. ,: l daetactado |
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Informacién que afecté a mi robot relacionada a otros robots

Angulo absoluto de la bala
que alcanzd a mi robot

(" Angulo absaluto dande mi
! robot chocd confra una
i palled

[t
w

¥ |'||-1H.|'||'|l'.l|rﬂ.|!l:||fe

|' i
| Angulo absoluto donde mi |
: .
L I

\ robat fue atacado

Angulo relativo de |a bala
que alcanzd mi rabat

Angulo relativo donde mi
rohat fue atacado

Informacion acerca del campo de batalla

i Altura del campo de batalla |
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Cotidianamente estamos evaluando si se cumplen o no determinadas condiciones y muy
probablemente en funcion de si éstas se cumplen o no, realicemos otras acciones en
consecuencia. En RITA tenemos la posibilidad de evaluar si se cumplen o no ciertas
condiciones, es decir, si son verdaderas o falsas.

De hecho, existen 2 pequefios bloques que representan el valor verdadero y el valor

falso:
R —— Representa el valor
true —|'._ de "verdadero”

- k|
Iiil Representa el valor ‘

false de “falso”

Ademas el resultado de una evaluacién puede devolver un valor de verdad o falsedad, a

modo de ejemplo, si quisiera saber si la energia de mi robot es menor a 10, necesitaria

comparar el valor actual de mi energia frente al valor 10. Para esto, RITA provee varios

bloques que permiten realizar comparaciones matematicas. El ejemplo planteado se
resolveria de la siguiente manera:

£ energy. ' © /.EI-

Note que la forma del bloque azul tiene los lados redondeados. Esto es porque todos los
bloques que representan un valor de verdadero o falso adoptan esta forma.

Si quisiera comprobar que la ubicacion de mi robot en el campo de batalla, respecto del
eje de las X es igual a 500 construiria la siguiente estructura:

-

£ robotX _== 500

Y se pueden construir estructuras mas complejas. Por ejemplo, podriamos no sélo saber
si es cierto que la energia de nuestro robot es menor a 10 sino que ademas, la posicion
de nuestro robot en el eje X de coordenadas es igual a 500. Es decir, queremos saber si
las dos condiciones mencionadas previamente se cumplen. Para estos casos, RITA
provee el bloque AND, que evalla si dos expresiones son ciertas.
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AND es un blogue acompafado
de 2 condiciones. Si las dos
condiciones se cumplen, AND
devuelve un valor de verdadero

A modo de ejemplo, la expresidn planteada en el parrafo anterior se veria asi construida
con bloques:

AND es un bloque acompafiado de 2
condiciones. 5i las dos condiciones se cumplen,
AND devuelve un valor de verdadero

JI‘

energy. - €110 ~ robotX

Y también existe el bloque O que evalla si alguna de las dos condiciones, 0 ambas, son
verdaderas, en cuyo caso devuelve un valor de verdad. Sélo devuelve falso en caso de
que las dos condiciones sean falsas.

OR es un blogque acompanado

de 2 condiciones. 5i ALGUNA de

u[ )‘ﬁﬁ ! D las dos condiciones se cumple,
= - OR devuelve un valor de

verdadero

A modo de ejemplo, la misma expresion del bloque AND pero evaluada con un bloque O
se construiria de la siguiente manera:

OR es un bloque acompahado de Z condiciones.
51 ALGUNA de las dos condiciones se cumple,
OR devuelve un valor de verdadero

Cenergy S d robotX

Cabe resaltar que el bloque AND y el bloque O tienen los extremos redondeados, debido
al tipo de valor que retornan.

Estas construcciones condicionales son importantes porque como veremos en la

préxima seccién, nos ayudaran a completar otros bloques que dotaran de cierto grado
de inteligencia a nuestro robot.

Bloques de comparacion que devuelven valor verdadero o falso.
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compara que dos valores sean
iguales

compara que el primer valor sea
menor que el segundo

m campara gue el primer valor sea
mayor que el segundo

m compara gue dos valores sean
distintos

o o
CIED

~

compara que el primer valor sea
mayor 4 igual que el segundo

compara que el primer valor sea

menor & igual que el segundo _}

©
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RITA provee bloques que le permiten al robot realizar determinadas acciones soélo si se
cumplen o no determinadas condiciones (que pueden estar relacionadas con las
condiciones propias del robot o externas). Por ejemplo, el robot podria decidir en
funcién de la cantidad de energia que le queda si le conviene o no atacar al adversario,
dado que si intenta atacar a su adversario y ese ataque no resulta certero, terminara
perdiendo energia.

— Blogue de comandos
& gjecutar cuando se
cumple la condicion

itest
test) J

El blogue if (“si") se utiliza para evaluar un condicion.
5i la condicion (test) se cumple (es verdadera),
‘. entonces se ejecutara un blogue de comandos (then). ‘,
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1 |
1 1
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| 1
| 1
i 1
i 1
i I
i I
i 1
I 1
1 i
| |
1 |
| 1
1 1
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Por ejemplo, si quisiéramos indicarle a nuestro robot que cuando la energia sea menor
que 10 no realice ninguna accién, deberia formar la siguiente estructura:

o (@ P

energy

Podemos armar estructuras mas complejas con otro bloque IF mas completo, donde
podemos indicar que si se cumple una condicion realice determinadas acciones, pero si
no se cumple esa condicion, también puede realizar otro conjunto de acciones:
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B|ﬂulIE de comandos
a8 ejecutar cuando se
cumple la condicidn
[besL)

+" Blague de comandos
a ejecutar cuanda NO

se cumple la
condicidn (test

El blogue if (“si") se utiliza para evaluar un condicién,
Si la condicidn (test) se cumple (es verdadera),

entonces se ejecutara un blogue de comandos (then),
de no ser asi se ejecuta el otro blogue de comandos

Un ejemplo para completar el visto previamente seria evaluar la energia, si es menor a
10 el robot no hace nada, mientras que si tiene 10 de energia o0 mas, avance 50 pasos
hacia adelante.

energy

o

ahead st=p= £ 50

Y ya con estos bloques podemos construir estructuras mas complejas que permiten
realizar un robot mas inteligente.

Analicemos la siguiente construccion de bloques:

———————

En funcién de la cantidad de energia de nuestro robot realizamos distintas acciones. Por
ejemplo, la potencia del disparo varia en funcién de la cantidad de energia que le queda
a mi robot. Podria resultar interesante esta evaluacion de condiciones porque al realizar
un disparo con mas potencia, si bien causa mas dafio a mi enemigo, también hace que
pierda mas energia si no logro dar en el blanco.
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Un condicional es una expresion que puede resultar verdadera o falsa. A diario
realizamos la evaluacion de condicionales: “si llueve entonces salgo con paraguas”, “si
salgo tarde del trabajo entonces tomo un taxi”, etc. Nuestro robot también es capaz de
evaluar determinadas condiciones, por ejemplo: dada la expresion “la energia del robot
es menor a 10", esta puede resultar verdadera o falsa dependiendo de la cantidad de
energia actual de nuestro robot y dependerd del resultado de esta evaluacion las
acciones que realice.

Los condicionales nos permitiran dotar de cierto “grado de inteligencia” a nuestro robot,
de modo que sea capaz de “tomar decisiones” durante la batalla. Por ejemplo:

Dada la siguiente expresion que representa el uso de un condicional
si se cumple una condicién entonces realizar determinadas acciones
podriamos indicarle a nuestro robot...

5l fa EﬂEr'ng del robot es menor a 10, entonces no hacer nada”

lo que en cddigo de bloques equivale a ...

S,
Senergy’ 4 [1

— _.J—
doNothing
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EL CONCEPTO DE ITERACION

Recordemos el Ejercicio 2, donde nuestro Robot Cuadrado logré cumplir su objetivo de
dibujar un cuadrado en el campo de batalla usando los bloques ahead y turnRight.

posicionamiento inicial

nn iRt e / avanzay gira
_.:'ll'|;:.\|l

— — avanzay gira
§ uar bl it A y 'g

ahe

rul-:lf'!illll o o davania y gira

dhead

o,y P, e Py ey

- avanza y gira
TL R e

Si analizamos con atencion, veremos que el robot “avanza y gira” exactamente igual 4
veces consecutivas, por tanto, podriamos indicarle al robot Cuadrado que realice 4 veces
ese mismo par de acciones.

‘ 10 Compilary Becutar

== || Ccuitar Codigo

package misrobots;

import rebocode JuniorRebot;

public class Cuadrade extends JunicrRebot |

public vaid run(} {
setColors(orange, bluewhite, yellow, black);
turnTo(d);
for (int times=0: times<4: times++) {
ahead(300):

Q turnRight(30);

10 1

1 }

12 [}

setColors radanColon

bl et Color

TN B

turnTo

00 = W0 fa o o —

La iteracion usando bloques La iteracion escrita en cédigo Java

De esta forma ademas simplificamos la lectura de las acciones que realiza nuestro robot.
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¢Qué es una iteracion?

Una iteracion no es mas que la repeticion de acciones o “instrucciones” ya sea una
cantidad fija de veces (bloque for) o mientras se cumpla una determinada condicion
(bloque while). Para ejemplificar este dltimo caso, necesitamos tener entendido el
concepto de qué es un condicional.
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ACCIONES Y REACCIONES DEL TANQUE

Nuestro tanque tiene un bloque especial donde se encuentran las acciones que realizara
siempre que nuestro robot no tenga otra tarea que realizar.

Ademas, puede reaccionar ante algunos eventos que pueden sucederle durante el
transcurso de la batalla, como puede ser:

Al chocar contra otro tanque

Al ser alcanzado por una bala enemiga
Al chocar contra un muro

Al escanear (detectar) un tanque

Para poder indicarle a nuestro robot qué acciones realizar ante cada uno de estos eventos,
vamos a completar los bloques que representan eventos (los puede recuperar desde la
seccion “A Codificar”).

-

onHRobat hack

Cuando nuestro tanque choque a otro, realizara las Cuando nuestro tanque sea alcanzado por una bala
. acciones que le indiguemos. En el ejemplo, e tangue enemiga, realizar las acciones que e indiquemos. En
, relrocederd 100 pasos. /% el ejemplo, el tangue refrocedera 100 pasos.
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Cuando nuestro tanque choque contra un muro,
realizara las acciones que le indiguemas. En el ejemplo,
el tangue retroceders 100 pasos.
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‘x\ el tanque disparara con potencia maximal3).

Cuando nuestro tanque detecte a otro tangue,
realizara las accionas que le indiqguemos. En el ejemplo,
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