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1.- INTRODUCCION

La Robdtica Educativa es un medio de aprendizaje, en el cual participan las
personas que tienen motivacién por el disefio y construccion de creaciones propias
(objeto que posee caracteristicas similares a las de la vida humana o animal).

Estas creaciones se dan en primera instancia de forma mental y posteriormente
en forma fisica, las cuales son construidas con diferentes tipos de materiales y
controladas por un sistema computacional, los que son llamados prototipos o
simulaciones. En sus inicios los automatas eran realizados con materiales faciles de
encontrar, ya sea con madera, cobre o cualquier otro material facil de moldear.

La Roboética Educativa apoya a los nifios a aplicar sus conocimientos y
capacidades de fisica, matematicas, l6gica, programacion, disefio, planeacion, entre
otras habilidades, mismas que también adquieren como, trabajo en equipo, trabajar
sobre proyectos y resolucion de problemas.
Participar en un curso de Robdtica para nifios, es una experiencia Unica, a los nifios se
les brinda la oportunidad de fortalecer su imaginacion y creatividad, aplicandola a
modelos tecnologicos apoyados con modelos pedagogicos, mismos que refuerzan el
proceso de ensefianza-aprendizaje. Con esta metodologia se garantiza mayor
aprendizaje en la rama de ciencia y tecnologia aplicada a problemas reales.

La robdtica educativa se origind en el reconocido Instituto Tecnoldgico de
Massachussets(MIT). SeymorPaper y sus colegas decidieron desarrollar el
construccionismo.

Esta teoria propone:

El aprendizaje ocurre especialmente cuando los nifios estan comprometidos en la
construccion de un producto significativo.

Cuando los nifios se involucran creando, haciendo y construyendo algo, al
mismo tiempo estan construyendo conocimiento en sus mentes; estan probando sus
ideas, haciendo conjeturas y probando éstas, haciendo conexiones entre sus ideas y
reorganizandolas. En resumen, ellos estan construyendo las estructuras del
conocimiento.
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2.- OBJETIVOS

Con esta asignatura de disefio propio no s6lo buscamos y queremos unos
objetivos didacticos referentes a los conocimientos adquiridos, sino otros referentes a
los alumnos como personas. Es por tanto que hablaremos de dos tipos de objetivos no
menos importantes unos que otros.

OBJETIVOS:

1.- Aprendizaje de pensamiento arborescente, ordenado, estructurado y creativo, propio
de esta disciplina

2.- Aprender a aprender y deducir soluciones ante errores de programacion, conexion y
funcionamiento.

3.- Responsabilidad ciudadana ante las nuevas tecnologias de la Informacion y
comunicacion

4.- Adquirir destrezas manuales e instrumentales de tipo constructivo
5.- Adquirir nuevos conocimientos e integrarlos a los ya adquiridos en Tecnologia
6.- Desarrollar la creatividad

7.- Integrar los conocimientos ante los retos y la motivacion que les proporciona la
asignatura

8.- Conocer la importancia de la robdtica en la actualidad
9.- Dividir los problemas en partes que formen parte de un todo comun

10.- Conocer los elementos de un sistema automatizado (sensores, actuadores y
elementos de control)

11.- Aprender conceptos fundamentales de un lenguaje de programacion (Scratch y
Arduino, BlockCAD)

12.- Integrar los elementos en un proyecto comin

13.- Trabajo en equipo y presentacion de trabajos de forma organizada, puntual y
disciplinada

14.- Usar las TIC como medio de basqueda de informacién, almacenamiento y
presentacion de informacion y como herramienta de trabajo
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3.- METODOLOGIA

Debido al carécter préctico de la materia ofertada, estamos hablando de una
materia donde la ensefianza estara orientada directamente a la actividad del alumno. El
alumno de esta forma serd el sujeto agente del proceso de ensefianza aprendizaje |,
buscando de esta manera, un verdadero aprendizaje significativo. El alumno aprende lo
que hace por si mismo, como dijo Jean Piaget.

Se buscara que el alumno aprenda con la préactica, con el ensayo y con el error
buscando que sea este el que deba tomar sus decisiones en muchos momentos y tenga
que arbitrar estrategias para solventar errores derivados de sus decisiones (siempre
contando con el apoyo del profesor).

Se trabajard orientandose a la realizacion de proyectos donde cada grupo de
trabajo debera trabajar de forma conjunta para un fin comdn. En esta busqueda de la
solucion de problemas queremos que exista una colaboracion no solo de los miembros
del equipo de trabajo, sino de los otros equipos de trabajo que se retroalimentaran
periédicamente entre si con puestas en comdn de los problemas que han encontrado y
como los han solventado. En definitiva buscaremos que el aprendizaje sea también
colaborativo.
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4.- CONTENIDOS TEMPORIZADOS

Dividiremos el curso en varias unidades que seguiran la siguiente temporalizacion:
ROBOTS Y SISTEMAS DE CONTROL

En esta unidad aprenderemos qué es un robot, su papel en el mundo actual y
cémo han ido evolucionando. Estudiaremos también qué es un sistema de control, los
tipos de sistemas de control que existen y nos centraremos en el control programado por
ordenador. Una vez analizado esto veremos los elementos sensores y actuadores que
tenemos en un sistema de control viendo cdmo el Robot capta informacion del mundo
que lo rodea (sensores) y como puede responder ante esto (actuadores).

®
T

PROGRAMACION

Comportamiento
Pri ro sentir
Luego actuar

SOFTWARE

Aprenderemos a programar en un lenguaje de programacion
orientado a la didactica llamado Scratch, desarrollado por el MIT ,
Instituto Tecnoldgico de Massachusetts.Este lenguaje se integra dentro de
una herramienta llamada S4A (ScratchforArduino) .

imagine
T

Una vez conocido el lenguaje Scratch estaremos en condiciones de poder pasar a
ver cdmo controlar sensores y actuadores por medio de Arduino.

PLACAS CONTROLADORAS. ARDUINO

En esta unidad conoceremos las distintas placas controladoras del
mercado asi como su estructura y sus entradas y salidas. Nos
centraremos en Arduino, plataforma de hardware libre mas extendida en
el mundo.

Analizaremos modelos, entradas y salidas y conectividad de las
placas

PROBAMOS SENSORES Y ACTUADORES . S4A

En esta unidad aprenderemos a conectar distintos sensores y actuadores en la
placa de Arduino. Aprenderemos a captar los valores de los sensores y a activar los
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actuadores por medio de S4A . También estudiaremos como interactuar con elementos
de salida tipo displays y LCDs.

El Universo ARDUINO.

ENTORNO (SENSORES) sl  [TCU OO = REACCION (ACTUADORES).

REALIZACION DE NUESTRO SISTEMA DE CONTROL/ROBOT

Una vez conocido el lenguaje de programacion, sensores y actuadores, asi como
la conexién de los mismos, pasaremos a la puesta en practica de lo aprendido en la
construccion de un proyecto a elegir por cada grupo de trabajo. Podran versar sobre
distintas tematicas , sélo tienen una condicién, poner en practica lo aprendido.

5.- CRITERIOS DE EVALUACION

1.- Valora la importancia de la robotica y de lo aprendido en la materia.
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2.- Es capaz de estructurar un problema en problemas menores para poder abordar de
forma mas eficiente una solucion.

3.- Conoce los distintos elementos de un sistema de control (sensores y actuadores)
4.- Realiza programas de diverso tipo en un lenguaje de programacion (Scratch)

5.- Conoce los elementos de las placas de Arduino, en concreto Arduino UNO vy su
funcién dentro del conjunto.

6.- Sabe interconectar elementos en una placa y hacerlos funcionar con S4A

7.-Es capaz de trabajar varias personas en un proyecto comun aprendiendo de sus
errores y de las aportaciones de sus compafieros

"La innovacion
es lo que
distingue

aun

lider de
los demas"

Steve Jobs
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6.- COMPETENCIA CLAVE

Dada la metodologia de trabajo actual por competencias, el alumno debera aumentar su
competencia en todas las Competencias Clave del curriculo, unas como es légico, en
mayor medida que otras.

CLL O COMUNICACION LINGUISTICA

El lenguaje y terminologia propio de la robdtica, forma en si una familia Iéxica propia
del lenguaje cientifico con palabras y expresiones propias como compilar, programar,
servomotor, etc.

CMCT COMPETENMCIA MATEMATICA Y COMPETENCIAS BASICAS EN
CIENCIA Y TECNOLOGIA

Dada la presencia de la Robotica en la asignatura de Tecnologia, y en la ciencia hoy en
general, se hace imprescindible que los alumnos consoliden una formacion de base que
les sea (til en otras disciplinas de estudio posterior com la Tecnologia en Bachillerato o
la propia de futuros grados Universitarios de caracter técnico.

CD COMPETENCIA DIGITAL

El lenguaje digital, es el propio de las disciplinas como electrdnica e informatica,
disciplinas que se unen en esta asignatura junto con Tecnologia, para programar desde
el ordenador objetos tangibles que den soluciones a problemas técnicos.

CPAA COMPETENCIA APRENDER A APRENDER

Esta asignatura tiene una parte dura y a veces decepcionante que es cuando algo que has
trabajado o disefiado durante mucho tiempo, no te da la solucion esperada. La revision
de errores sistematica para proporcionar la solucién adecuada es una forma de aprender
de nuestros errores y de ser autodidacta, algo muy necesario en esta sociedad tan de
tutorial.

CSC COMPETENCIAS SOCIALES Y CIVICAS

Que duda cabe que la Tecnologia y la Informética estan causando hoy dia muchos
problemas sociales, algunos muy patentes en el dia a dia de nuestros alumnos/as, como
el acoso a traveés de las redes, o el uso de la tecnologia de forma abusiva con el
medioambiente

SIE SENTIDO DE LA INICIATIVA Y ESPIRITU EMPRENDEDOR
La tecnologia y la Informatica nos pueden ofrecer posibilidades infinitas en el mundo

laboral hoy dia, dado su presencia en tantas y tantas aplicaciones de gestion, disefio,
simulacion, etc.
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CEC CONCIENCIAY EXPRESIONES CULTURALES
Esta competencia tiene menor presencia en la asignatura, pero cada ejemplo o referencia
que se describa en clase, puede estar referida a los cientos de lugares de interés que

tenemos en nuestra tierra.
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7.- TEMPORALIZACION

Primer trimestre:

Principales sensores

Principales actuadores

Programas sencillos (definicion de variables)

Programas sencillos (definicion acciones)

Programas con sentencias condicionales

Programas con bucles

Proyecto Construccién 1: Metodologia de proyecto

Proyecto Construccién 2.- Mi primer proyecto con sensores y actuadores

Segundo trimestre:

Instrucciones de movimiento en servomotores de 180 y 360 °

Proyecto Construccion 3.- Mi segundoproyecto con sensores y actuadores y
servomotores

Semana Cultural: Profe por un dia

Tercer trimestre:

Proyecto Construccion 3.- Mi segundoproyecto con sensores y actuadores y

servomotores
Preparando exposiciones de final de curso (FANTEC)

Arroyo de la Miel, a 29 de octubre del 2021

Jacinto Bueno Moreno  Francisco Diaz Uceda Jestis Angel Fernandez Piris
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