Universidad de Jaén

Centro de Estudios de Postgrado

Trabajo Fin de Master

COMPUTACION Y
ROBOTICA 2° ESO.
DESPIERTA LOS
SENTIDOS DE TU ROBOT

Alumno/a: Sanchez Pichel, Juan Manuel

Tutor/a: Don Alfredo Sdnchez Bautista

Dpto: Instalaciones y Mantenimiento
del I.E.S. El Valle

Junio, 2022







Computacidon y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

1.

INDICE
RESUMEN Y PALABRAS CLAVE. ......ouveveeceereeeieieeeeieseeaesesessesesse s sesseseseesssesseses e, 9
RESUMEN ...oovoeveect ettt s et ss st et a st s s s s sassessstssssseastsssnsssansnsssanens 9
Palabras ClAVE: ...uuvueieiiiiiiiiiiiiieeeeeee ettt r e eererere s eeeaeeeresererseereeessrbarabrebraaaararerares 9
ABSTRACT ...ttt teee st sae et s s et st e s e s en st s s e et s s st esastesaserensanssasssnsnsnanees 9
Y Ao o [ TP 9
INTRODUCCION . .....cocvvieeeeeeceeiceetesestesesesaesesessssesaesesssssssesessssssesssssssesensssssesnsssanens 10
FUNDAMENTACION EPISTEMOLOGICA. «.....oeevveecreeeeeseeeeeene s seses s, 10
3.1, INTRODUCCION ......oouivereiieetcteteteteeete ettt bbb s 10
3.2, PROGRAMACION........oueteiiieiieietseeeeie e ettt bbbt 10
3.3, ROBOTICA ...ttt ettt ettt ettt a et b st ettt 12
3.4. CONTEXTUALIZACION DEL CENTRO EDUCATIVO....coovrverrecrercrereeeeeesnseseneenas 13
3.4.1.  ANALISIS INTERNO DE LA SITUACION DEL CENTRO......coeveverrerrrerererrennns 13
3.4.2.  CARACTERISTICAS Y UBICACION DEL CENTRO.......cooeveveeerrrecrerneersrneenanes 14
3.4.3.  PERSONAL DEL CENTRO.....cviiuruvereeeeeeeeseeesssesessesssesesassssessssessssssssassnens 15
3.4.4. OFERTA EDUCATIVA Y PROGRAMAS EDUCATIVOS ....coovvevverrerrecrrrrennnnes 15
3.4.5.  FAMILIAS ..ottt nan e snans e 16
3.4.6. ALUMNADO: CARACTERISTICAS Y ENTORNO SOCIAL, CULTURAL,
ECONOMICO Y LABORAL .....ovvvireveeeeeeeeeeteeseetessse s tsss s sassesassssessssenasesssssssasnens 17
PROYECCION DIDACTICA ..ottt ettt sttt 20
4.1, INTRODUCCION ......ooevieeteeeceeteeeeeeeeeee s essae s st ess e sensssssessssnseeaeas 20
4.2.  MATERIA: COMPUTACION Y ROBOTICA ....ouvvvreeieeceeieeeteeeeeeeeeesee s aenenes 20
4.3.  OBIJETIVOS Y METODOLOGIA .....coveevereeeteecteeece et enee s 22
4.3.1. OBJETIVOS DE ETAPA ......cveeieereeeteeete ettt ses e sas s sesasanes 22

4.3.2. OBJETIVOS GENERALES DE LA MATERIA COMPUTACION Y ROBOTICA ... 24

Juan Manuel Sanchez Pichel 3



Computacidon y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

4.3.3. METODOLOGIA Y RECURSOS DIDACTICOS ....c.cevrrrrrrriererrisreiererseseseeaenns 25
4.3.3.1. METODOLOGIA GENERAL .....cocvevevevevereteieeeeeteeeteteeaete ettt senenesesenenennes 25
4.3.3.2. RECURSOS DIDACTICOS .....coovviierierereieeieteieveseseses s sesss s sessae s 29
4.4. CONTEXTUALIZACION DEL ALUMNADO DE COMPUTACION Y ROBOTICA...... 38
4.5. PROGRAMACION DIDACTICA PARA EL CURSO 2021-2022 ......cocevuerererrnrnnnene. 40

4.5.1. CALENDARIO LECTIVO DEL CURSO ESCOLAR 2021-2022 EN EL LE.S.
SIERRA IMAGINA ..ottt e e e e e et eeteeeeeseesessessessessessesseseesaeeneenseeeseeneenseneens 40

4.5.2. HORARIO DE COMPUTACION Y ROBOTICA PARA 22 ESO........ccceververnnen, 41

4.5.3. SECUENCIACION, TEMPORALIZACION Y CONCRECION DE LAS UNIDADES

DIDACTICAS A LO LARGO DEL CURSO........cvvueuereeeeeeiresseseesesessesesassesessesesassessesenens 42
4.5.3.1. UNIDAD DIDACTICA 1. CONOCIENDO LA PROGRAMACION...................... 44
4.5.3.2. UNIDAD DIDACTICA 2. SCRATCH BASICO ....coviverieiecierereeeeie e, 45
4.5.3.3. UNIDAD DIDACTICA 3. SCRATCH AVANZADO........cocovevurreerrrereererrerensenenns 46
4.5.3.4. UNIDAD DIDACTICA 4. EL MUNDO DE LOS ROBOTS......c.coevvereercrereernenes 47
4.5.3.5. UNIDAD DIDACTICA 5. PROGRAMA TU ROBOT CON CRUMBLE............... 48
4.5.3.6. UNIDAD DIDACTICA 6. PROGRAMACION AVANZADA. CRUMBLE ............ 49
4.5.3.7. UNIDAD DIDACTICA 7. RETA ATU ROBOT ....covureereceeieeeeeecteseneeenssennes 50
4.5.3.8. UNIDAD DIDACTICA 8. INTERNET ¢LIBRE?....cvevrveriereerreersecresneeeesnsenanns 51
4.5.3.9. UNIDAD DIDACTICA 9. NUESTRA SEGURIDAD EN LA WEB..........ccccoene.... 52

4.5.3.10. UNIDAD DIDACTICA 10. LIMITES EN LA WEB Y LOS CONTENIDOS.... 53

4.6. PROGRAMACION DE LA UNIDAD DIDACTICA 6.....cevvrrreerererererreeeeeereseann, 54
4.6.1. TITULO DE LA UNIDAD DIDACTICA .....cvevrierrererereieeeee et 54
4.6.2.  CONTENIDOS......cvvevereeeeerreeseretesesaeseseseesssssesesaesssssesssesssassesssesesassssanas 54
4.6.3.  OBJETIVOS DIDACTICOS.......ovivreereeeceeteeeeeteeeseseseeseee e sesesanas 54
4.6.4. COMPETENCIAS CLAVE .....ovecvvieererceeieeeeiee s sese s s senasaees 55
8.6.5.  RECURSOS ....oovueerrereeteeeieeeiesese e ssse et ssssse st ss s sesaesssassesassesenasssenas 56

Juan Manuel Sanchez Pichel 4



Computacidon y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

4.6.6. METODOLOGIA ..ottt
4.6.7.  ACTIVIDADES......cottiiiiiiitie ittt
4.6.8. TEMPORALIZACION Y DESCRIPCION DE LAS SESIONES.................
4.6.8.1. HOJA DESCRIPTIVA: SESION L...oouceirrrieieciererereeseeie e
4.6.8.2. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 2.....oecuivriieieciererereeeeie e
4.6.8.3. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 3.....ouvivirriieeiererereeeere e
4.6.8.4. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 4.....oocuvrreeiecrererereeeseie e
4.6.8.5. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 5.....oocuvrrieieererevereeeeie e
4.6.8.6. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 6.....cocevrriericierereriseeie e
4.6.8.7. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 7....ovvreiereieieeeeeveee e,
4.6.8.8. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 8.....coovevereiiiiererereisiseeie e
4.6.8.9. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 9....ooevvriieiicierereeeeeeie e

4.6.9.  EVALUACION ..ot eeeee e eeeeeeeeeeeeeseseseseseeaesesessesesesseenns

4.6.9.1. RELACION ENTRE LOS INSTRUMENTOS DE EVALUACION

4.6.9.2. RUBRICA DE CALIFICACION .....veeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeseeeneeeans

- BIBLIOGRAFIA

ANEXO Lot

ANEXO Tl

ANEXO Tt

Juan Manuel Sanchez Pichel



Computacidon y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

NDICE DE ILUSTRACIONES

llustracidn 1. Situacidn IES Sierra Magina. (google maps) ....cccceevveveeeeeeiiiicnnnenenn.

llustracidn 2. Vista aérea IES Sierra Magina. (google maps).....cccevvveeveeeieicnnnenenn.

llustracion 3. Aula de teCNOlOgia 2. .....cciieiciiiiieeeie e

[Hustracion 4. Ordenadores e ClaSe...... i ieiieeeiieeee ettt eeeeeeeeeerereeseeeens

llustracién 5. Armario organizador y cargador de ordenadores

HUSEracion 6. INterfaz SCratCh........ ettt e e et s e enaans

Hustracion 7. INterfaz CrumbBIe ... ... ettt e et e eeaaas

1TV R A= Yol o) a =00 Y. L1 =T X AP PPPR

llustracion 9. Caja contenedora MiiBOt........c.cevviveiiieiiniiiiee e

llustracion 10. Kit de piezas MiiBOt.........coovcuiieiiiiiiieeciiec e

llustracion 11. Campo de PrUEDaS.......cciveicurrrrereeeeeeieiiriereeeeeeernrrereeeeessenanrreeeeens

llustracion 12. Calendario 202172022 ..ot ee e e e e s

HUStracion 13. MONTAJE 1 ..cccciveiciieiiiee ettt ee et r e e e e e e a eaanrees

[1IWES o= Yol o o o 1 3 Yot 6 V4o = Lo I PPN

HUSTraCion 15, ACEIVIAAT 2 euueeeiieiiiieieiiiee ettt e ettt ttearaeeeeseeeeeseeennnseeeeerenes

1IVES A= Tollo) o N KT - Yot £ 1Vi T = Tc I OO PPPR

ISR dir=Tollo) o T A 280 - Yot £ A VAT = Tc = YU PPPR

HUSEraCion 18. ACTIVIAAA B ..euneieieeeeeeeeeee ettt e et e e et e s e e tae s s e e s eenanns

ISR dir=Tollo) o T RS Y Yot £ 1 VAT = Tc N 2RSSR OP PP

HUSEracion 20. ACTIVIAA S ....ueieieeeeeeeeeee ettt ettt e et e e et aeesestaesse e seesanns

[1ISES {=Yollo ) o 1P N Vot 6 VA o = Lo 1K PPN

HUSTracion 22. MONTAJE 2 .eeeieiieiiieeeiee ettt e e e e bbb rer e e e e e e s n eaanreees

HUStracion 23. ACEIVIAAD 10 .....ciiiiiiiieeieieeeeeeeteeeeeeee e e e eeeettearaeeeeseeeeeseeesnnnseeeereees

[1ISES o= Yol o) o Wi 3 Yot 6 V4T = Lo 0 1 PPN

HUSTracion 25. MONTAJE 3 ..oiiiiieiiiieeiee et e e bbb rer e e e e e e e n eaanraees

Juan Manuel Sanchez Pichel



Computacidon y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

lustracion 26. Actividad 12.......ccc.eoiiiiiiiiiiieee e 65
lustracion 27. Actividad 13 ... e 65
Hustracion 28. Actividad 14 ........cc.eoiiiriieieeeeeeeee e 65
Hustracion 29. Actividad 15.......cooiiiiiiie e 66
Hustracion 30. ActiVidad 16.......ccceeeiirieeiiierieeeeee e 66
HUSTracion 31. MONTAJE 4 ....ccoveirieeeee et e e rer e e e e e e e aanraes 67
Hustracion 32. Actividad 17 .......cooeerieeiie et 67
Hustracion 33. Actividad 18........cceeiiiiiie i 68
llustracion 34. Actividad eXtra.......ccooeeeeiiieiiiiiiieeeee e 68

NDICE DE TABLAS

Tabla 1. Planes y programas IES Sierra Magina........cccoeevuvvveeeieeeieicinneereeeceesennnnee 16
Tabla 2. Rendimiento alumnado IES Sierra Magina.......cccceeeeevveccnveeeeeeeeieccnreennn. 17
Tabla 3. Rendimiento alumnado IES Sierra Magina......cccccveeevvecinveeeeeeeeiescnrennnen. 18
Tabla 4. Dias |ectivos Por trMESEI@......ccivccuurrierieee et 40
Tabla 5. Horario semanal COy Ro para 22 de ESO......ccccvveveeieeiiiiicnnreeeeeceeeennnee, 41
Tabla 6. Secuenciacion Computacidn y RObOLICa....cccovvvieeiiiiiiiiiiiee e, 42
Tabla 7.Temporalizacidén y concrecién unidad didactica 1 ........ccccoceveeveeiiennnnnnenn. 44
Tabla 8. Temporalizacién y concrecidn unidad didactica 2.........ccccceeeeveeieennnnneen. 45
Tabla 9. Temporalizacién y concrecidn unidad didactica 3.........cccocveeveeiiennnnneen. 46
Tabla 10. Temporalizacidn y concrecidn unidad didactica 4 ........cccccceeeeeennnnnneen. a7
Tabla 11. Temporalizacion y concrecion unidad didactica 5 ......cccocceeeveeeieinnnnnenn. 48
Tabla 12. Temporalizacion y concrecion unidad didactica 6 .........ccceeeveeeeennnnneen.. 49
Tabla 13.Temporalizacidén y concrecidon unidad didactica 7 ......cccovvvveeeeeerecnnnnnenn. 50
Tabla 14. Temporalizacion y concrecion unidad didactica 8 .........cccceeveevvennnnneen.. 51
Tabla 15. Temporalizacion y concrecion unidad didactica 9 .......ccccceeeveeevecnnnnenn. 52

Juan Manuel Sanchez Pichel 7



Computacidon y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

Tabla 16.

Tabla 17.

Tabla 18.

Tabla 19.

Tabla 20.

Tabla 21.

Tabla 22.

Tabla 23.

Tabla 24.

Tabla 25.

Tabla 26.

Tabla 27.

Tabla 28.

Tabla 29.

Tabla 30.

Tabla 31.

Tabla 32.

Temporalizacidn y concrecidn unidad didactica 10 ........ccccceeerennnnneeen, 53
Recursos didACtiCOS .....ccovuieeriiiiiiieeeiieeeee e e 57
Temporalizacion de [2S SESIONES .......cceivevecirieeieeieeceeeee e 69
Hoja descriptiva SESION L ......ccoccvvirrieriieieeiiiiieeeee e eceirrer e e servee e 70
Hoja descriptiva SESION 2 ......cooecuviriieriiee et e e 71
Hoja descriptiva SESION 3 ......cooecuiiriieeieeeeeirreeeee et 72
Hoja descriptiva SESION 4 ......ccocccuivvieeieee e 73
Hoja descriptiva SESION 5 ......cooecuviiiieeiie et 74
Hoja descriptiva SESION 6 ......ccovviieiiiiriiee it 75
Hoja descriptiva SESION 7 ......ceiviiieiiiiiiee st 76
Hoja descriptiva SESION 8 ......ccooviiiiiiiriiie ittt 77
Hoja descriptiva SESION 9 ......ciiiiiiiiiiiiiie e 78
Relacion instrumentos de evaluacion...........ccceeveeviieiniiciniec e 80
Rubrica de calificacion .........ooceeiieeiienieeeeeeee e 81
Instrumentos de evaluacion y porcentaje en calificacion 12 trimestre 84

Instrumentos de evaluacion y porcentaje en calificacion 22 trimestre 85

Instrumentos de evaluacion y porcentaje en calificacion 32 trimestre 86

Juan Manuel Sanchez Pichel 8



Computacidon y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

1.RESUMEN Y PALABRAS CLAVE.

RESUMEN
En el presente documento se redacta la programacién didactica y la metodologia

docente aplicadas a la asignatura Computacién y Robética de reciente creacion, con la
intencién de dar un enfoque acorde a su caracter innovador y con el objetivo de
completar los estudios del Master Universitario en Profesorado de Educacién
Secundaria Obligatoria y Bachillerato, Formacién Profesional y Ensefanza de Idiomas.
El documento se estructura en tres partes; en primer lugar, se desarrolla la parte sobre
fundamentacion epistemoldgica relacionada con la materia de Computacidén vy
Robdtica y la contextualizacion del centro educativo, seguidamente, se desglosa la
programacion didactica de esta asignatura durante el curso 2021/2022, y la ultima
parte contiene el desarrollo de la sexta unidad didactica presentada con el nombre de
Despierta los sentidos de tu Robot. Esta programacion se desarrolla en base a la
legislacion vigente autondmica andaluza “Orden del 15 de Enero de 2021” y dentro del
centro educativo I.E.S. Sierra Magina de Huelma (Jaén) para el grupo de 22 de E.S.O en
el que se imparte esta materia de libre configuracion.

Palabras clave:
Computacién, Robética, Programacion, Unidad Didactica, Gamificacidn

ABSTRACT
This Master’s Thesis presents a course plan and teaching methodology for the

recently created subject Computation and Robotics. The aim of this document is to
provide an approach according to its innovative nature and it has the goal of
completing the studies of the Master's Degree in Teaching Compulsory Secondary
Education and Baccalaureate, Professional Training and Language Teaching. The
document is structured in three parts; firstly, the part on epistemological foundations,
related to the subject of Computing and Robotics and the contextualisation of the
educational centre, is developed. On the other hand, in the second part the course
plan of this subject for the academic year 2021/2022 has been designed. Last but not
least, the last part contains the development of the sixth didactic unit presented under
the name of Despierta los sentidos de tu robot. This course plan is based on the
Andalusian legislation, Order of January 15th, 2021 (Orden del 15 de enero de 2021),
and within the IES Sierra Magina of Huelma (Jaén) for a class of 2nd Grade of
Compulsory Secondary Education in which this subject is taught.

Key words:
Computation, Robotics, Course Plan, Didactic Unit, Gamification
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2.INTRODUCCION.

“La interaccion humana con la tecnologia en la actualidad es una tendencia casi
natural, ya que se encuentra presente en la mayoria de las actividades del ser
humano” (Gonzalez Fernandez, 2021). Si observamos el transcurso del ultimo siglo, se
puede deducir como la tecnologia va sumando importancia en la sociedad, en sus
habitos y en las relaciones entre seres humanos.

Como recurso del sistema educativo para llevar al alumnado a un acercamiento
practico y real de la tecnologia partiendo de los conocimientos tedricos, nace la
asignatura de Computacion y Robética. Desde este enfoque pretendemos desarrollar
una programacion didactica de esta materia, como aprovechamiento del auge que
tiene la tecnologia para potenciar y desarrollar distintas habilidades del alumnado,
tales como: la creatividad, la légica, la colaboracidn, la comunicacién, la planificacidn,
la resolucion de problemas, la toma de decisiones, entre otras.

3.FUNDAMENTACION EPISTEMOLOGICA.

3.1.INTRODUCCION
La Computacion y la Robdtica son dos dreas que estdn ligadas entre si,

simplemente por el hecho de que la computacidn es una de las partes que constituyen
el desarrollo y el funcionamiento de la robética. En adelante usaremos también el
término de programacion, ya que forma parte de la computacién y sera en esencia la
parte que se va a desarrollar durante la proyeccién didactica a la que esta enfocado
este trabajo.

Se podria decir que la robdtica esta sujeta a la programacién como una parte
principal de su funcionamiento. Puede existir programacion siempre que haya un
desenlace fisico o simulado de la misma, pero no puede existir robdtica (desenlace
fisico) sin programacion.

Por lo tanto, pasaremos a explicar cada una de las partes sabiendo que ambas
tienen un nexo de uniéon y dependencia.

3.2. PROGRAMACION

Se considera que el primer lenguaje de programacion disefiado para ser usado en
el mundo de la educacién fue Logo. En la actualidad esta practicamente obsoleto y ha
dado paso a otros lenguajes de programacién por blogues como Scratch.

Juan Manuel Sanchez Pichel 10
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Segun (Pérez, 2019), los comienzos en la historia de la programacion suceden de
la siguiente manera:

Seymour Papert cred Logo como lenguaje para los pequefios, con la idea que
pudieran mover el robot tortuga utilizando instrucciones simples. Una herramienta de
aprendizaje basada en la modularidad, la extensidn, la interactividad y la flexibilidad.
Conceptos importantes en el mundo de la programacién y que permitieran a los nifios
tener una base para después enfrentarse a ideas matematicas mas complejas.

El primer uso de Logo en las escuelas se realizd en 1968 en Muzzey Jr High,
Lexington MA, pero no fue hasta el afio siguiente cuando se introdujo el robot en
forma de tortuga y hasta 1970 no se utilizaron en las escuelas.

La expansion de Logo llegd de la mano de la expansion de los ordenadores
personales. En los 80 hubo una prueba piloto patrocinada por el MIT y Texas
Instrument donde se distribuyeron hasta cincuenta ordenadores en escuelas de Dallas
y Texas.

Logo tiene una sintaxis muy sencilla basada en cuatro comandos, que
representan las direcciones: “delante”, “atrds”, “izquierda”, “derecha”. Estos
comandos van acompanados de un valor que no deja de ser el mdédulo de distancia
recorrido. Si por ejemplo se escribe "DELANTE 100" significa que la tortuga ird hacia
adelante cien unidades. A esta base se le deben afiadir comandos como “repetir”
donde se especificaba entre corchetes la cantidad de veces que debia repetirse un
movimiento.

Otros comandos Uutiles son los referentes a los giros o a dar movimiento a la
tortuga de un lado a otro sin que esta "dibuje" ninguna linea. Cuando el lenguaje fue
evolucionando empezamos a ver otras modalidades como aumentar el grosor de la
linea o mover las lineas.

La sencillez fue sin duda el motivo por el que Logo se expandié como lenguaje
para nifios pero también era de los pocos con compiladores en espanol, muchos de
ellos de libre distribucion.

Durante los ultimos afios de la década de los 80, Logo tuvo una gran expansion, y
en 1993, LCSI cred MicroWorlds Logo, una implementacion muy importante a nivel
comercial.

Asi, la influencia de Logo también llegd a una reconocida marca de nombre
parecido. LEGO lanzd sus bricks programables, un proyecto en que los pequefios
podian juntar piezas de LEGO y mediante los comandos de Logo y un ordenador
conectado, hacerlas mover de un lado a otro.

Juan Manuel Sanchez Pichel 11
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Quiza el motivo por el que Logo desaparecié en la educacion fue la falta de
formacién de los docentes. Pese a ello, Logo contribuyd a que varias generaciones de
ninos descubriesen conceptos basicos de programacion. Un conocimiento que tanto
pequefios como mayores pueden aprender y donde afortunadamente cada vez hay
mas recursos disponibles a nuestro alcance.

Hoy dia la formacion del profesorado en las TICs puede que tenga algunas
lagunas, pero esta en parte superada, las nuevas tecnologias de la informacién y la
comunicacion han ayudado mucho, y ademas, la adaptacién a la vida en confinamiento
durante la pandemia del COVID-19 ha hecho que obligatoriamente los docentes
tuvieran que adaptar sus contenidos educativos y metodologias formandose
rapidamente y haciendo uso de las TICs.

Uno de los recursos actuales como lenguaje de programacién es Scratch. Este
programa nace en el afo 2007 con un fin totalmente educativo, haciendo que la
programacion pueda ser una herramienta formativa y con un sistema accesible a
cualquier nivel.

Seguiremos este trabajo con el desarrollo de la programacién utilizando Scratch.
Mas adelante lo definiremos ya que serd uno de los principales recursos para la
proyeccioén didactica que nos ocupa.

3.3. ROBOTICA

Histéricamente, el ser humano ha intentado construir maquinas que sean
capaces de replicar las partes y movimientos del cuerpo del ser humano. Los griegos y
los egipcios ya construian estatuas con partes mecanicas incluso movidas mediante un
sistema hidraulico (Sanchez Lucio & Sanchez Quijije, 2019).

En el siglo XVIII la robética tiene su primera aparicion en el mundo de la industria
textil, es Joseph Jacquard quien en 1801 inventa la primera maquina textil
programable mediante tarjetas perforadas. En este mismo siglo, a mediados, Jaques
Vauncansos construye varios musicos de tamafio humano. En 1805, Henri Maillardert
construye una mufieca mecanica que adquiere ciertos movimientos para la realizacién
de dibujos. Pero todos estos disefios y creaciones tenian el propdsito de hacer de
entretenimiento y diversion.

En 1920 Karel Capek escribe una obra de teatro que se titula “Los Robots
Universales de Rossum” que trata sobre un hombre que fabrica un robot, el cual
asesina posteriormente a su creador. Es en este momento cuando se usa por primera
vez la palabra Robot. Esta proviene de la palabra checa Robota cuyo significado es

Juan Manuel Sanchez Pichel 12
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servidumbre o trabajo forzado, y posteriormente traducida al inglés se convierte en
Robot.

Y el robot como elemento educativo tiene sus inicios, como hemos comentado
en el apartado de programacion anterior, en el momento en que LEGO se une a logo
como suministrador la estructura robdtica movil de ensamblaje programable.

En la actualidad existe una gran variedad de tipos o sistemas robodticos. En el
caso que nos ocupa y a nivel educativo, nos centraremos en las plataformas robdticas
moviles, y en particular en las de ruedas. Estas se pueden definir como un sistema que
estd compuesto por una parte electrdnica y otra mecanica maévil. El funcionamiento
del sistema robdtico se puede asemejar al comportamiento del ser humano y los
animales, todas las partes que son controladas y actlan para efectuar el movimiento
del robot seria la comparacion con el cuerpo humano, y la programacién de estas
actuaciones o movimientos del robot seria el cerebro.

El uso de robots con un disefio adecuado junto con la programacion de los
mismos, ya esta siendo una muy buena herramienta en el panorama educativo. Con
esta metodologia el alumnado comprende y experimenta muchos conocimientos
fisicos, matematicos e informaticos. Ademas, el hecho de que por norma general se
tenga una percepcidon de alto nivel con respecto al mundo de la robdtica y lo
asociemos con una tecnologia que no esta al alcance de todos, genera un aumento de
la motivacion y un mayor compromiso por parte del alumnado.

3.4. CONTEXTUALIZACION DEL CENTRO EDUCATIVO

3.4.1. ANALISIS INTERNO DE LA SITUACION DEL CENTRO
El ILE.S. Sierra Magina de Huelma es un centro de Educaciéon Secundaria de

titularidad publica y de caracter comarcal. Imparte los cuatro cursos de Educacion
Secundaria Obligatoria, Bachillerato (Ciencias y Humanidades y Ciencias Sociales), dos
Ciclos Formativos de Grado Medio (Instalaciones eléctricas y automaticas y Gestidn
administrativa), dos cursos de Formacién Profesional Bésica (Electricidad y Electrdnica)
y una unidad de aula especifica. Los municipios de influencia del centro son:

- El alumnado de 12 y 22 de ESO proviene de los municipios de Huelma, Arbuniel y
Solera. Arbuniel es un nucleo secundario que pertenece al término municipal de
Cambil y Solera es un nucleo secundario que pertenece al término municipal de
Huelma.

- A partir de 32 de ESO se incorpora a este centro el alumnado de Bélmez de la
Moraleda, Cabra del Santo Cristo y Cambil, dado que los anteriores cursos los
realizan en los CEIP de dichas localidades.
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- Bachillerato y Ciclos Formativos, a los anteriores hay que anadir tres municipios
de la provincia de Granada: Alamedilla, Guadahortuna y Torre Cardela. Este
alumnado procede del IES Isabel la Catélica de Guadahortuna, centro en el que se
imparte hasta la ESO.

Destacar la importancia que tiene para este centro el servicio ofertado por la
Consejeria de Educacidon en cuanto al Transporte escolar. Este servicio funciona de
forma efectiva posibilitando al alumnado de las ocho localidades mencionadas la
continuacion en los estudios superiores que oferta el centro.

3.4.2. CARACTERISTICAS Y UBICACION DEL CENTRO
Este centro inaugurd sus nuevas instalaciones y situacién en el afio 2008,

continuando asi la andadura del anterior que se situaba en otra parte del mismo
municipio.
El edificio se encuentra situado en la calle Historiador Tomas Quesada de Huelma

y se trata de una infraestructura disefiada para paliar los déficits de espacio que
acusaba el anterior centro.

ILUSTRACION 1. SITUACION IES SIERRA MAGINA. (GOOGLE MAPS)

El L.E.S. Sierra Magina abarca una superficie construida total de
aproximadamente unos 6430 m?. Consta de dos edificios, dos pistas deportivas y una

zona de aparcamiento.
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ILUSTRACION 2. VISTA AEREA IES SIERRA MAGINA. (GOOGLE MAPS)

El edificio principal alberga las aulas, laboratorios, talleres y aulas especificas,
SUM, biblioteca, departamentos, conserjeria, despachos del equipo directivo, etc. El
otro edificio es el destinado al gimnasio, el cual se encuentra junto a las pistas
polideportivas y demas edificios anexos (vestuarios para el alumnado y almacenes).
Cuenta con zonas ajardinadas alrededor de los edificios y zonas hormigonadas entre
ellos. Ademas es un L.E.S. en el que casi no existen barreras arquitectonicas. También
cabe indicar que la ubicacién de las aulas es variable dependiendo cada afio de las
necesidades del centro.

3.4.3. PERSONAL DEL CENTRO
Durante el curso 2021/2022 el claustro de profesorado del I.E.S. Sierra Magina se

compone de sesenta y un profesores y profesoras. Cuenta con un administrativo
compartido con otro centro y dos ordenanzas. En cuanto a personal de limpieza,
dispone de una persona a tiempo completo y otras dos contratadas por una empresa
externa trabajando en el calendario lectivo. Ademas, cuenta con una monitora para el
Aula Especifica y un auxiliar de conversacion.

3.4.4. OFERTA EDUCATIVA Y PROGRAMAS EDUCATIVOS
La oferta educativa del centro es la siguiente:

- 15 unidades de E.S.O. que van desde 19 a 49,
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- 6 unidades de Bachillerato (12 'y 29)

-4 unidades de Formacién Profesional

de Grado Medio de las Familias

Profesionales de Gestion Administrativa e Instalaciones Eléctricas y Automaticas.

-12 y 29 de Formacién Profesional Basica de la familida de Electricidad vy

Electronica.

- 1 aula especifica.

Ademas, segun el plan de centro, el I.E.S. Sierra Magina esta inmerso en una

serie de Planes y Proyectos que se indican en la siguiente tabla:

PLANES Y PROGRAMAS

OBJETIVOS

Proyecto centro TIC y Plan Escuela TIC
2.0

Conseguir que las TIC sean una
herramienta didactica

Proyecto de centro Bilinglie — Ingles

Usar el idioma inglés como medio de
comunicacion

Proyecto Erasmus+

Programa europeo que trata de impulsar
las perspectivas laborales y el desarrollo
personal

Practicum master de secundaria

Colaborar con las Universidades
Andaluzas para recibir alumnado que
realice sus practicas del Master

Plan de Lectura y Biblioteca Escolares

Fomentar el habito lector

Plan de Salud Laboral y Prevencion en
Riesgos Laborales. Autoproteccion

Prevenir riesgos de accidentes, de
incendios, etc.

Forma Joven

Desarrollar los valores y las habilidades
personales necesarios para sentar y
consolidar las bases del cuidado y
mantenimiento de la salud

Plan de Igualdad de Género en
Educacidén

Impregnar la ensefianza de valores
coeducativos, eliminando estereotipos

Aldea, Educacion Ambiental

Concienciar de la importancia de cuidar el
medio ambiente

Red “Escuela: Espacio de Paz”

Educar en la convivencia y la Paz

TABLA 1. PLANES Y PROGRAMAS IES SIERRA MAGINA

3.4.5. FAMILIAS
La relacién con las familias y su entorno es correcta y fluida, el nimero de

familias que responden a las convocatorias del centro es imprtante, tanto al comienzo
del curso, como a lo largo de todo el afio. Asiste un alto porcentaje de familias a las
reuniones de inicio de curso, asi como a la recogida de notas al final de cada trimestre
y a las llamadas individuales que se realizan en determinados momentos.
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Al comienzo del afio lectivo, en octubre, se realiza una reunidn con los tutores y
tutoras de cada clase para elegir la figura de delegado o delegada de familias en cada
grupo de ESO y Bachillerato, siendo esta figura un canal efectivo para una mejor
comunicacion y relacién entre las familias y el centro. Ademas, con esta reunién se
proporciona informacién sobre aspectos de organizacion y funcionamiento del centro,
que sera relevante para el desarrollo académico de sus hijos e hijas.

3.4.6. ALUMNADO: CARACTERISTICAS Y ENTORNO SOCIAL, CULTURAL, ECONOMICO Y
LABORAL
En el I.E.S. Sierra Magina se encuentran matriculados en torno a 700 alumnos y

alumnas. Para conocer una medida aproximada del rendimiento del alumnado
podemos partir de los indicadores homologados de la autoevaluacién del curso

pasado:
AREA DE MEDICION: Ensefianza-aprendizaje
Indicador Resultado
Horas de docencia directa impartidas por el profesorado 96.23%
Alumnado de ESO con evaluacion positiva en todas las materias 49.76%

Promocién alumnado de ESO sin adaptaciones curriculares significativas 73.12%

Alumnado de ESO con evaluacién positiva 81.19%
Promocion alumnado de bahillerato 65.05%
Alumnado de bachillerato con evaluacion positiva 87.79%
Promocién alumnado de ciclos formativos de grado medio 66.32%
Alumnado de ESO que alcanza la titulacién con valoracion positiva en 49.53%

todas las materias

Alumnado de ESO que alcanza la titulacion sin valoracion positiva en 5.51%

todas las materias

Alumnado de bachillerato que alcanza la titulacién 66.63%

Alumnado de ciclos formativos de grado medio que alcanza la titulacion 84.26%

Alumnado con titulo en ESO que continda estudios posteriores 93.02%

Alumnado titulado en bachillerato que continua estudios superiores 100.46%

TABLA 2. RENDIMIENTO ALUMNADO IES SIERRA MAGINA
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AREA DE MEDICION: Atencidn a la diversidad

Indicador Resultado

Promocién alumnado de ESO con adaptaciones curriculares significativas | (1)

Absentismo escolar en educaciéon secundaria obligatoria 3.46%
Abandono escolar en educacién secundario obligatoria 2.87%
Abandono escolar en las ensefianzas postobligatorias 7.64%
Idoneidad curso-edad en educacion secundaria obligatoria 69.18%
Eficacia de las adaptaciones curriculares significativas en la ESO (1)
Eficacia de los programas de recuperacién de materias o dmbitos 36.74%

pendientes en la ESO

Eficacia de la flexibilizacion de la escolarizacién del alumnado con altas (1)

capacidades en educacién secundaria obligatoria

TABLA 3. RENDIMIENTO ALUMNADO IES SIERRA MAGINA

Como ya hemos comentado anteriormente, el alumnado que compone el centro
proviene de diversos pueblos que podemos agrupar en dos comarcas: Sierra Magina y
Montes Orientales.

Los municipios de Bélmez de la Moraleda, Cabra del Santo Cristo, Cambil y
Huelma son parte de los 16 municipios que componen la comarca de Sierra Magina.
Arbuniel es un nucleo secundario perteneciente al municipio de Cambil y Solera
perteneciente al municipio de Huelma.

La economia en estos municipios de la comarca de Sierra Magina depende
principalmente de la agricultura, siendo el cultivo del olivar el eje sobre el que se basa
la actividad econémica. Esto ha tenido una influencia decisiva en la preservacion de los
ritmos de vida, las tradiciones, las costumbres rurales, a la vez que ha dibujado un
paisaje dominado por el olivo. Ademas, se produjo un desarrollo de diversos sectores
industriales, alguno de ellos, como el textil o la industria de la fabricacién del mueble
de madera suponiendo una alternativa a la actividad agricola, aunque debido a la crisis
econdmica entre los afos 2008 y 2014, se ha producido una decadencia de estas
actividades. Esto ha provocado que la tasa de absentismo escolar y de abandono del
estudio sea baja, debido a la falta de trabajo en la zona (Diaz Guzman, 2021).

Los municipios de Alamedilla, Guadahortuna y Torre Cardela estan situados en la
parte nororiental en la comarca de los Montes Orientales en la parte septentrional de
la provincia de Granada.

Se trata de municipios tipicamente rurales cuya economia se basa
principalmente en la agricultura y ganaderia. Aunque la ocupacidon mayoritaria
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corresponde al sector de la agricultura, ganaderia, caza y selvicultura, también se
trabaja en el sector de la construccidn y el comercio y talleres.

En general, el nivel socio-econdmico de las familias del alumnado refleja
fielmente el reparto de los niveles de renta. Asi, la mayor parte del alumnado es de
nivel econdmico medio y no presentan problemas de familias desestructuradas. Hay
un pequeno porcentaje de alumnado cuya situacién familiar es mas precaria lo que
provoca una autoestima mas baja. Considerandose en cierta medida en riesgo social.

La motivacion por el estudio del alumnado que se traslada al I.E.S. desde los
Montes Orientales es buena y tienen habitos de trabajo intelectual y escolar por lo que
existe un buen nivel de expectativas posteriores al estudio.

A modo de conclusiodn, en estos ultimos afios un nimero cada vez mayor de
alumnos y alumnas dejan el centro para cursar estudios de Formacién Profesional en
ciclos formativos de grado medio y superior tras la finalizacion de la E.S.O. y de los
Bachilleratos. Ademas, los resultados académicos han sido bastante buenos, y esto lo
podemos ver al analizar los resultados obtenidos en la prueba de acceso a la
Universidad, en los que se reflejan datos que siempre han estado por encima de la
media de la provincia y en algunas ocasiones rozando las cotas mas altas.
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4.PROYECCION DIDACTICA
4.1. INTRODUCCION

En apartados anteriores hemos hecho un breve repaso de la historia de la
Computacién y la Robdtica, ademas se ha contextualizado el centro educativo. Ahora
daremos paso a la descripcidn de la programacién didactica que se va a utilizar en este
caso para la materia Computacion y Robdtica en educacidén secundaria obligatoria, en
particular para el curso de 22 de la ESO, en base a la legislacion educativa vigente.

También se desarrollard con detalle la unidad didactica nimero 6, que forma
parte de las unidades que componen la programacién anual de esta asignatura
optativa.

4.2. MATERIA: COMPUTACION Y ROBOTICA

Computacién y Robodtica es una materia de libre configuracién autondmica que
se oferta en el primer ciclo de Educacién Secundaria Obligatoria. La finalidad de esta
materia es permitir que los alumnos y las alumnas aprendan a idear, planificar, disefar
y crear sistemas de computacion y robodticos, como herramientas que permiten
cambiar el mundo, y desarrollen una serie de capacidades cognitivas integradas en el
denominado Pensamiento Computacional. Esta forma de pensar ensefia a razonar
sobre sistemas y problemas mediante un conjunto de técnicas y practicas bien
definidas. Se trata de un proceso basado en la creatividad, la capacidad de abstracciéon
y el pensamiento légico y critico que permite, con la ayuda de un ordenador, formular
problemas, analizar informacidon, modelar y automatizar soluciones, evaluarlas vy
generalizarlas. Ademas, el aprendizaje de esta materia debe promover una actitud de
creacion de prototipos y productos que ofrezcan soluciones a problemas reales
identificados en la vida diaria del alumnado y en el entorno del centro docente. El
objetivo, por tanto, de Computacion y Robética es unir el aprendizaje con el
compromiso social.

La computacion es la disciplina dedicada al estudio, disefio y construccién de
programas y sistemas informaticos, sus principios y practicas, aplicaciones y el impacto
gue estas tienen en nuestra sociedad. Se trata de una materia con un cuerpo de
conocimiento bien establecido, que incluye un marco de trabajo centrado en la
resolucién de problemas y en la creacién de conocimiento. La computacién es el motor
innovador de la sociedad del conocimiento, y se sitda en el nucleo del denominado
sector de actividad cuaternario, relacionado con la informacion.

Por otro lado, la robdtica es un campo de investigacion multidisciplinar, en la
frontera entre las ciencias de la computacién y la ingenieria, cuyo objetivo es el disefio,
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la construccidon y operacion de robots. Los robots son sistemas auténomos que
perciben el mundo fisico y actldan en consecuencia, realizando tareas al servicio de las
personas. A dia de hoy, se emplean de forma generalizada desarrollando trabajos en
los que nos sustituyen.

La ensefanza de esta asignatura es estratégica para el futuro de la innovacion, la
investigacion cientifica y el empleo. Descubrir los principios que rigen esta materia y
ser expuestos al proceso de construccién debe promover en el alumnado vocaciones
en el ambito STEM (Science, Technology, Engineering & Maths), disefiar iniciativas que
fomenten el aumento de la presencia de la mujer en estos ambitos, romper ideas
preconcebidas sobre su dificultad y dotar al alumnado de herramientas que les
permitan resolver problemas complejos. Cabe sefalar, que aprender computacién
permite conceptualizar y comprender mejor los sistemas digitales, transferir
conocimientos entre ellos, y desarrollar una intuicion sobre su funcionamiento que
permite hacer un uso mas productivo de los mismos.

La materia Computaciéon y Robodtica estd estructurada en tres bloques de
contenidos:

- El primer bloque: Programacién y Desarrollo de Software, introduce al alumnado
en los lenguajes informaticos que permiten escribir programas, ya sean para
equipos de sobremesa, dispositivos méviles o la web.

- El segundo bloque: Computacién Fisica y Robdtica, trata sobre la construccion de
sistemas y robots programables que interactian con el mundo real a través de
sensores, actuadores e Internet.

- El tercer bloque: Datos Masivos, Ciberseguridad e Inteligencia Artificial, introduce
los aspectos fundamentales de dichas materias y su relacién con los dos bloques
anteriores.

Adicionalmente, cada uno de los bloques de contenidos se subdivide en tres
tematicas que se corresponderian con los contenidos de cada curso dentro de cada
bloque.

Esta divisién por bloques propuesta para cada uno de los cursos es orientativa,
ya que para la eleccidn de unos contenidos u otros deberian tomarse en consideracion
criterios como el nivel de conocimientos previos del alumnado, su contexto
socioeconémico y cultural, los recursos humanos o materiales de los que el centro
pueda disponer y las necesidades sociales concretas que se detecten en el entorno de
la comunidad educativa, pudiendo asi trabajar las tematicas de cada bloque de manera
interrelacionada (BOJA, 2021, 18 de enero).
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En esta programacién el desarrollo de las unidades diddacticas que se propone va
a estar relacionado con los siguientes contenidos:

- Apartado A de contenidos del Bloque 1. Programacién y Desarrollo Software.
- Apartado C de contenidos del Bloque 2. Computacion Fisica y Robdtica.

- Apartado B de contenidos del Bloque 3. Datos Masivos, Ciberseguridad e
Inteligencia Artificial.

De esta manera se pretende seguir una linea de ensefanza-aprendizaje que
tenga la mayor relacion posible durante el desarrollo del curso, empezando por los
contenidos mas basicos de la programacion, siguiendo con la construccion y
programacién de robots de manera que se puedan aplicar los conocimientos
adquiridos en la primera fase, y terminando con contenidos relacionados con la
ciberseguridad y el buen uso de los entornos web.

Estos tres bloques de contenidos estaran distribuidos en 10 unidades didacticas
planteadas a lo largo del calendario escolar lectivo en cuanto a: importancia de la
tematica, temporalizacidon y nivel educativo, intentando que siga un patrén lo mas
coherente posible.

4.3. OBJETIVOS Y METODOLOGIA

4.3.1. OBJETIVOS DE ETAPA
Segun el articulo 7 del Real Decreto 217/2022, de 29 de marzo (BOE, 2022, 9 de

abril), por el que se establece la ordenacién y las ensefianzas minimas de la Educacién
Secundaria Obligatoria, esta etapa contribuird a desarrollar en los alumnos y las
alumnas las capacidades que les permitan:

a) Asumir responsablemente sus deberes, conocer y ejercer sus derechos en el
respeto a las demas personas, practicar la tolerancia, la cooperacién y la
solidaridad entre las personas y grupos, ejercitarse en el didlogo afianzando los
derechos humanos como valores comunes de una sociedad plural y prepararse
para el ejercicio de la ciudadania democratica.

b) Desarrollar y consolidar habitos de disciplina, estudio y trabajo individual y en
equipo como condicién necesaria para una realizacidon eficaz de las tareas del
aprendizaje y como medio de desarrollo personal.
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c) Valorar y respetar la diferencia de sexos y la igualdad de derechos y
oportunidades entre ellos. Rechazar los estereotipos que supongan discriminacion
entre hombres y mujeres.

d) Fortalecer sus capacidades afectivas en todos los ambitos de |la personalidad y
en sus relaciones con las demas personas, asi como rechazar la violencia, los
prejuicios de cualquier tipo, los comportamientos sexistas y resolver
pacificamente los conflictos.

e) Desarrollar destrezas basicas en la utilizacion de las fuentes de informacién
para, con sentido critico, adquirir nuevos conocimientos. Desarrollar las
competencias tecnoldgicas basicas y avanzar en una reflexion ética sobre su
funcionamiento y utilizacion.

f) Concebir el conocimiento cientifico como un saber integrado, que se
estructura en distintas disciplinas, asi como conocer y aplicar los métodos para
identificar los problemas en los diversos campos del conocimiento y de la
experiencia.

g) Desarrollar el espiritu emprendedor y la confianza en si mismo, la
participacién, el sentido critico, la iniciativa personal y la capacidad para aprender
a aprender, planificar, tomar decisiones y asumir responsabilidades.

h) Comprender y expresar con correccidén, oralmente y por escrito, en la lengua
castellanay, si la hubiere, en la lengua cooficial de la comunidad auténoma, textos
y mensajes complejos, e iniciarse en el conocimiento, la lectura y el estudio de la
literatura.

i) Comprender y expresarse en una o mas lenguas extranjeras de manera
apropiada.

j) Conocer, valorar y respetar los aspectos basicos de la cultura y la historia
propias y de las demas personas, asi como el patrimonio artistico y cultural.

k) Conocer y aceptar el funcionamiento del propio cuerpo y el de los otros,
respetar las diferencias, afianzar los habitos de cuidado y salud corporales e
incorporar la educacion fisica y la practica del deporte para favorecer el desarrollo
personal y social. Conocer y valorar la dimensiéon humana de la sexualidad en toda
su diversidad. Valorar criticamente los habitos sociales relacionados con la salud,
el consumo, el cuidado, la empatia y el respeto hacia los seres vivos,
especialmente los animales, y el medio ambiente, contribuyendo a su
conservacion y mejora.
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[) Apreciar la creacién artistica y comprender el lenguaje de las distintas
manifestaciones artisticas, utilizando diversos medios de expresion y
representacion.

4.3.2. OBJETIVOS GENERALES DE LA MATERIA COMPUTACION Y ROBOTICA
Segun el ANEXO IV. Materias del bloque de asignaturas de libre configuracion

autondmica dentro del punto 3. COMPUTACION Y ROBOTICA (BOJA, 2021, 18 de
enero). La ensefianza de esta materia tiene como objetivo el desarrollo de las
siguientes capacidades:

1. Comprender el impacto que la computacion y la robdtica tienen en nuestra
sociedad, sus aplicaciones en los diferentes ambitos de conocimiento, beneficios,
riesgos y cuestiones éticas, legales o de privacidad derivadas de su uso.

2. Desarrollar el pensamiento computacional, aprendiendo a resolver problemas
con la ayuda de un ordenador u otros dispositivos de procesamiento, a saber
formularlos, a analizar informacién, a modelar y automatizar soluciones
algoritmicas, y a evaluarlas y generalizarlas.

3. Realizar proyectos de construccion de sistemas digitales, que cubran el ciclo de
vida, y se orienten preferentemente al desarrollo social y a la sostenibilidad,
reaccionando a situaciones que se produzcan en su entorno y solucionando
problemas del mundo real de una forma creativa.

4. Integrarse en un equipo de trabajo, colaborando y comunicandose de forma
adecuada para conseguir un objetivo comun, fomentando habilidades como la
capacidad de resolucion de conflictos y de llegar a acuerdos.

5. Producir programas informaticos plenamente funcionales utilizando Ias
principales estructuras de un lenguaje de programacién, describiendo cémo los
programas implementan algoritmos y evaluando su correccion.

6. Crear aplicaciones web sencillas utilizando las librerias, frameworks o entornos
de desarrollo integrado que faciliten las diferentes fases del ciclo de vida, tanto del
interfaz grafico de usuario como de la légica computacional.

7. Comprender los principios del desarrollo mévil, creando aplicaciones sencillas y
usando entornos de desarrollo integrados de trabajo online mediante lenguajes de
bloques, disefiando interfaces e instalando el resultado en terminales mdviles.

Juan Manuel Sanchez Pichel 24



Computacidon y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

8. Construir sistemas de computacion fisicos sencillos, que conectados a Internet,
generen e intercambien datos con otros dispositivos, reconociendo cuestiones
relativas a la seguridad y la privacidad de los usuarios.

9. Construir sistemas robadticos sencillos, que perciban su entorno y respondan a él
de forma auténoma para conseguir un objetivo, comprendiendo los principios
basicos de ingenieria sobre los que se basan y reconociendo las diferentes
tecnologias empleadas.

10. Recopilar, almacenar y procesar datos con el objetivo de encontrar patrones,
descubrir conexiones y resolver problemas, utilizando herramientas de analisis y
visualizacidon que permitan extraer informacion, presentarla y construir
conocimiento.

11. Usar aplicaciones informaticas de forma segura, responsable y respetuosa,
protegiendo la identidad online y la privacidad, reconociendo contenido,
contactos o conductas inapropiadas y sabiendo cémo informar al respecto.

12. Entender qué es la Inteligencia Artificial y cdmo nos ayuda a mejorar nuestra
comprensiéon del mundo, conociendo los algoritmos y técnicas empleadas en el
aprendizaje automatico de las maquinas, reconociendo usos en nuestra vida
diaria.

4.3.3. METODOLOGIA Y RECURSOS DIDACTICOS

4.3.3.1. METODOLOGIA GENERAL
Como docentes, nuestra intencion principal es intentar transmitir al alumnado la

informacién que queremos de manera facil, directa y con la mayor efectividad posible.
De esto dependera que los alumnos y alumnas consigan adquirir los conocimientos
necesarios y las competencias para cumplir con los objetivos que se hayan marcado.

Para poder afrontar lo anteriormente mencionado, usaremos uno o varios
métodos que formardn nuestra metodologia didactica dentro del curriculo, asi dar una
estructura y un sentido légico y motivador al proceso de ensefianza aprendizaje. Esta
metodologia sera la que nos guie, tanto a docentes como alumnado, durante el
camino hacia los objetivos fijados.

Una buena estrategia metodoldgica sera fundamental para que podamos llegar
al alumnado. Deberemos escoger los métodos que nos aporten las mejores técnicas y
las mejores estrategias, y siempre teniendo en cuenta el contexto de aplicacién.
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Para el caso de la materia de Computacién y Robética, se decide optar por el uso
de varios métodos en distintas partes, a lo largo del desarrollo de las sesiones que
completan el curso.

A continuacion se describe cada uno de los métodos:

- CLASE MAGISTRAL

La clase magistral se conoce como un método de ensefanza que se centra en el
papel tradicional del docente como transmisor de conocimientos. Mientras el docente
expone el tema, los alumnos y alumnas generalmente escuchan y toman sus propias
notas.

Por lo tanto, se puede decir que este método estd caracterizado por un proceso,
en el cual la comunicacién esta dirigida normalmente en una direccién. El docente serd
la parte activa (emisor) siendo protagonista durante la mayor parte del tiempo, y el
alumnado ocupara un puesto pasivo (receptor) atendiendo a las explicaciones como
podria serlo el publico en una conferencia.

No obstante, no se le puede quitar importancia y su uso sigue siendo frecuente
en la mayoria de materias dentro de la Educacién Secundaria Obligatoria. Por su
caracter explicativo e introductorio, se pretende integrar este tipo de metodologia al
principio de cada bloque, en su respectiva primera sesion. Asi se dard a los discentes
una introduccién general de los nuevos conocimientos que se van a desarrollar
durante las siguientes sesiones, la posibilidad de que reflexionen y tomen una actitud
critica ante los nuevos retos.

- APRENDIZAJE COLABORATIVO

“Podemos decir que en el aprendizaje colaborativo se produce la unién e
intercambio de esfuerzos entre los integrantes que conforman un grupo” (Hernandez
Martin & Recaman Payo, 2012 ).

Por lo tanto, este método consiste en una dindmica de grupos, donde se busca
mejorar el aprendizaje a través del trabajo conjunto. De esta manera, el alumnado
tendra la oportunidad de completar tareas y actividades, resolver problemas vy
aprender nuevos conceptos, en colaboracién con el resto de componentes del grupo.

En definitiva, con el aprendizaje colaborativo los alumnos y alumnas trabajan con
la intencidn de conseguir un objetivo o un bien comun, siendo responsables de su
propio aprendizaje a la vez que respetan todo aquello en lo que puedan contribuir sus
compaferos y compaieras.
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Al contrario que en la clase magistral, en este método el alumnado toma parte
activa del proceso de aprendizaje, beneficidndose de todos los aspectos positivos que
les aporta, como por ejemplo:

- Gestionarse de forma auténoma, comunicandose con el resto y desarrollando
habilidades como el liderazgo.

- Prepararse de cara al mundo laboral y social.

- Ser capaces de desarrollar la capacidad para comprender otros puntos de vista y
ser constructivos en ese aspecto.

- Hacerse mas responsables, asimilando y llevando a cabo el papel o los papeles
gue correspondan a cada cual de forma consensuada.

La idea es utilizar este método durante casi la totalidad de las sesiones durante el
curso. La mayoria del tiempo se estara trabajando con los ordenadores cuando se esté
programando con Scratch o Crumble, cuando haya que acceder a descargar o realizar
actividades en Classroom, cuando se tenga que buscar informacion en la web, o
incluso para realizar algun test con caracter informativo de la adquisicion de
conocimientos hasta el momento. Asi que se organizara la clase en grupos de dos, de
forma que dispongan de un ordenador por cada pareja, trabajando en él de forma
colaborativa.

- APRENDIZAJE BASADO EN PROYECTOS

El aprendizaje basado en proyectos es una metodologia que esta enfocada a
permitir y potenciar que los alumnos adquieran los conocimientos y competencias
clave mediante la elaboracién de proyectos que den respuesta a necesidades reales.
Este método forma parte del ambito del aprendizaje activo.

En este caso el alumnado participa activamente en todo el desarrollo del
proyecto: reconociendo problemas, recogiendo informacidon, comprendiendo e
interpretando datos, estableciendo relaciones ldgicas, planteando conclusiones vy
haciendo critica.

El docente tendrda que ir mas alld de la ponencia y la explicaciéon de los
contenidos. Debera disefiar y crear un ambiente y un contexto éptimo para que los
discentes puedan desarrollar el proyecto: buscando materiales necesarios, localizando
fuentes de informacidon que sean de utilidad, gestionando los grupos de trabajo,
valorando el desarrollo del proyecto, controlando el ritmo de trabajo, resolviendo
dudas, facilitando el éxito y evaluando el resultado.
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Esta metodologia estara integrada en nuestra proyeccidon didactica en cada
bloque de forma que serd el proceso a seguir en la realizacion, por grupos, de los
proyectos finales.

- GAMIFICACION

Esta metodologia sigue un proceso en el que se integra las mecanicas y
dindmicas por las que normalmente se rigen los juegos, como eje principal de
desarrollo del aprendizaje.

Este es un nuevo método de ensefianza que viene de la mano de la
transformacién digital y debemos aprovecharlo para sacar el maximo rendimiento
posible de las Tecnologias de Informacion y Comunicacion (TICs).

La metodologia de gamificacion sera de gran utilidad para el alumnado ya que
favorece al desarrollo de sus habilidades sociales, aumenta la motivacién y es un
puente para familiarizarse con las TICs. Ademas, hard que se enfrenten a diferentes
niveles de dificultad, sera de ayuda para adquisicion de conocimiento y para entender
ciertos conceptos complejos que de otra manera seria dificil de asimilar.

Esta metodologia se encuentra integrada de forma paralela con las metodologias
de aprendizaje colaborativo y aprendizaje basado en proyectos. Descubriéndose en la
mayoria de los recursos que vamos a utilizar, como son: Scratch, Crumble, MiiBot e
incluso Kahoot para repasar contenidos. De esta manera se busca conseguir la
atencién, participacion y el compromiso por parte del alumnado, apelando a la
motivacion a través del juego. En consecuencia, esto repercute en mejores resultados
y una valoracién positiva del proceso ensefianza-aprendizaje.

Todo este ambiente metodolégico descrito tiene un caracter multidisciplinar que
reinventa el aprendizaje, junto con las nuevas tecnologias de la informacion y la
comunicacion nos lleva al enfoque STEAM (Science, Technology, Engineering, Arts and
Mathematics) en el que se integra y fomenta la ciencia, la tecnologia, la ingenieria, las
artes y las matematicas. De esta manera se da un paso hacia el acercamiento del
alumnado con el mundo real gracias a su caracter innovador, a la creacidon de
conocimiento, a la exploracion, la colaboracién y la resolucién de problemas o
necesidades.
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4.3.3.2. RECURSOS DIDACTICOS
Se podria definir un recurso didactico como aquel medio o material de

ensefianza necesario para que el docente pueda desarrollar el curriculo de manera
correcta, mediante el cual se pueda hacer mas efectivo el acercamiento de los
contenidos hasta el alumnado.

Muchos autores y tutoras hacen estudios sobre los recursos didacticos. Siempre
ha existido un gran interés pedagdgico al respecto, pero no hay estudios que culminen
marcando unas normas al respecto, o al menos no podemos crear una taxonomia
especifica para cada materia, ya que el que un recurso funcione de mejor o peor
manera en una materia en concreto, va a depender también de muchos otros
condicionantes.

Como docentes, tendremos a nuestro alcance una serie de recursos organizados
y programados con antelacién, con los que pretenderemos hacer una mejora en el
aprendizaje y provocar una mejor interaccidon del alumnado para llegar a la obtencién
de unos mejores resultados. Sin embargo, no tendremos esos resultados Unicamente
haciendo uso de los recursos. Debemos considerar también que hay otros factores que
influyen como: la calidad del propio docente, el contexto externo del alumnado, la
estructura cognitiva de los discentes y los contenidos en los que se utiliza.

Por esta razén todos los recursos no son validos en todos los escenarios de la
misma manera y forma. En consecuencia, en este apartado intentaremos adecuar los
recursos de una manera légica y acorde a la materia en cuestion y el contexto.

A continuacién, se mencionan los recursos principales para el desarrollo de esta
programacion didactica:

- AULA DE TECNOLOGIA

Este es un recurso estructural propio de las instalaciones del centro IES Sierra
Magina. En este espacio podemos dar vida a todo el desarrollo de los contenidos de
nuestra programacién. Es un aula bastante completa y que nos aporta todos los
materiales y espacios que necesitamos.
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ILUSTRACION 3. AULA DE TECNOLOGIA 2

El IES Sierra Magina tiene disponibles dos aulas de tecnologia: una de ellas
destinada exclusivamente a la materia de tecnologia y en la que se llevan a cabo todos
los proyectos de la misma y otro aula que comparte en distinto horario las materias de
Computacién y Robdtica y Tecnologia. En nuestro caso utilizaremos la segunda. En ella
podemos encontrar:

- 8 mesas de trabajo con capacidad de 5 alumnos y alumnas cada una
- Mesas con ordenadores de sobremesa
- Estanterias para ordenar y guardar proyectos y otros materiales

- Armarios-taquillas en los que se guardan herramientas, y ademads, algunos
destinados al alumnado para que pueda guardar trabajos y material de grupo

- Armarios para almacenar todo lo relacionado con la electrénica y la robdtica: kits
arduino, placas electrdénicas y sus elementos, baterias, etc.

- Armario-cargador con ordenadores portatiles

- Impresora 3D

- Tablén de herramientas

- Pizarra

- Proyector conectado al ordenador de la mesa del profesor o profesora

- Pilas con agua para el aseo de manos y cara y botiquin

Juan Manuel Sanchez Pichel 30



Computacidon y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

- ORDENADORES

El ordenador serd el recurso estrella ya que el alumnado tendra que hacer uso de
él para la comprensidn y la resolucidon de casi la totalidad de los ejercicios, actividades
y proyectos propuestos. En estos ordenadores se instalara el software necesario para

el aprendizaje en programacion, que describiremos en el siguiente punto.

ILUSTRACION 4. ORDENADORES DE CLASE

El aula de tecnologia de este centro educativo esta dotada de 9 ordenadores de
sobremesa y 20 ordenadores portatiles que serdn los que utilizaremos.

-

ILUSTRACION 5. ARMARIO ORGANIZADOR Y CARGADOR DE ORDENADORES

Estos 20 ordenadores se encuentran en un armario, con cargadores
independientes para cada uno y numerados para que cada grupo utilice el que se le
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atribuye. Estos portdtiles son parte de la concesion de la junta de Andalucia a los
centros publicos para su utilizacion por parte del alumnado. El hardware y software
gue los compone es suficiente para que se puedan llevar a cabo todas las sesiones que
completan nuestra programacién didactica en la asignatura.

- SOFTWARE SCRATCH

Scratch es un software creado con la intencidon de ayudar de forma sencilla a
iniciarse en el mundo de la programacién. Este fue creado por el Instituto de
Tecnologia de Massachusetts (MIT) y se presenta como un software libre, por lo tanto
no tendremos ningun problema ni gasto adicional a la hora de usarlo.

La programacion con Scratch se denomina programacién por bloques, la forma
de actuar es similar a la construccion de un rompecabezas, se trata usar bloques de
colores arrastrandolos a la pantalla principal de forma que podamos crear una
secuencia de programacién de una manera muy intuitiva, divertida y atractiva. Los
bloques se clasifican en varias categorias:

- Movimiento: Para ejecutar los movimientos que deseemos en el objeto o
animacién de la pantalla.

- Apariencia: Para modificar el escenario o el objeto.

- Sonido: Permite modificar sonidos e incluso agregar otros que no se encuentren
de forma predeterminada.

- Eventos: Para ejecutar acciones.
- Control: Condicionales de programacion como “if, else, forever, repeat...”

- Sensores: Para la interaccion con la persona que esté usando el programa
mediante los periféricos del ordenador.

- Operadores: Para incluir aleatoriedad y/o operadores matematicos.
- Variables: Se puede modificar las que hay predeterminadas e incluir otras.

- Mis bloques: Son bloques para personalizar.
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ILUSTRACION 6. INTERFAZ SCRATCH

Con el uso de Scratch, haremos que el alumnado comience a formarse en el
mundo de la programacion y desarrollen la capacidad de organizacion y gestion de una
serie de recursos. De esta manera, estardn en disposicién de fortalecer su
pensamiento légico y su creatividad.

- SOFTWARE CRUMBLE

Crumble es un software libre cuyo acceso o descarga se hace a través de la web
de Complubot y su principio fundamental es el lenguaje de programacion por bloques.
Esta inspirado en scratch.

Complubot es un equipo de trabajo que nace en 2003 con el fin de difundir el
mundo de la robdtica en el ambito de la educacidn. Para ello ha disefiado una serie de
recursos comunes como son sus metodologias, robots y software.

Centrandonos en el software podemos resumir su funcionamiento, como ya
hemos comentado anteriormente en la programacién por bloques, pero en este caso
todas las pautas o instrucciones que usemos en la secuencia de nuestro programa,
estardn destinadas para accionar las partes que deseemos de una placa electrénica
fisica instalada para el control de ciertos actuadores o sensores por si solos o que
formen parte de un robot.

Juan Manuel Sanchez Pichel 33



Computacidon y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

Paletas Enviar programa

Area de programacidn
[t sparkle €0 o |
[% s (1 A_nln_lliﬁn
CZ=1 Xsror)

ot all sparkies 1o ||
10

Blogues de programa

ILUSTRACION 7. INTERFAZ CRUMBLE

De esta manera el alumnado va a realizar una serie de ejercicios, actividades y

proyectos relacionados con la programacion de un robot que recibe el nombre de
MiiBot.

- MIIBOT

MiiBot es un vehiculo robdtico educativo que esta disefiado por Complubot en
colaboracién con LEGO. Este robot hara que podamos realizar un trabajo eficaz de los
aspectos técnicos fundamentales en la robdtica y en los proyectos (analisis,

planificacion, disefio, prototipado, programacion y evaluacién del funcionamiento)
todo ello de forma real y dindamica.
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ILUSTRACION 8. MIIBOT

Estos robots no son gratuitos, asi que habrd que gestionarlo dentro del
presupuesto que tengamos para el desarrollo de nuestra materia dentro del
departamento de tecnologia.

Complubot oferta unos kits que tienen un precio asequible para los centros
educativos. En nuestro caso, el IES Sierra Magina dispone de 15 kits de MiiBot
completos que se componen de:

- Caja contenedora

- Un total de 58 iezas LEGO para su montaje

- Placa electronica controladora MiiBot, basada en la tecnologia Crumble
- Dos motores compatibles LEGO Technic

- MiiBot Light Sensor, sensor de luz ambiente utilizando un fototransistor

- MiiBot Line Sensor, sensor para la deteccion de marcas o lineas negras sobre
fondo blanco mediante la tecnologia reflexiva
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- MiiBot Touch Sensor, sensor de contacto que se puede utilizar como control o

detector de proximidad o incluso como pulsador
- MiiBot Sparkle, placa con dos leds RGB direccionable
- MiiBot Buzzer, zumbador

- 5 cables de conexién de 3 contactos

- Cable micro USB para la conexién con el ordenador portatil con el que podemos

programarlo y observar el comportamiento de los sensores en linea

- Tres pilas que hacen de bateria

—

El robot
STEAM
que aprende
contigo

ILUSTRACION 9. CAJA CONTENEDORA MIIBOT

ILUSTRACION 10. KIT DE PIEZAS MIIBOT
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Estos kit son sencillos y faciles a la hora de montarlos, conectarlos y
programarlos, de manera que en una sesién da tiempo a organizar todo ello y volver a
recogerlos para asi volver a estar disponibles en futuras sesiones, clases o cursos
diferentes.

- CAMPO DE PRUEBAS

El campo de pruebas es una ldmina o mantel multiactividad en el que los
alumnos y alumnas van a poder llevar a cabo las pruebas de programaciéon que han
hecho en cada una de las actividades o retos que se les han planteado.

ILUSTRACION 11. CAMPO DE PRUEBAS
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Esta lamina tiene un disefio muy resistente con unas dimensiones de 2 mx 1 m
en el que hay impresas 11 zonas distintas en las que se pueden realizar las actividades.
Entre ellas podemos mencionar:

- Zona de simulacién de adelantamiento
- Zona de movimiento enjaulado

- Circuito para seguir las lineas

- Contador de lineas

- Medidor de distancia

- Cuadricula de giros en esquinas

- Giros circulares

Como complemento al campo de pruebas, el departamento de tecnologia del IES
Sierra Magina disefidé y construyd un cajéon de madera en el que esta instalado el
mantel. La caja de madera tiene unos laterales de 10 cm de altura que no interfieren
en la manipulacién y funcionamiento de los vehiculos robdticos (MiiBot), pero con la
seguridad de que estos no puedan caer al suelo. Ademas, se construyd un tunel de
cartén que simula un cambio en la luminosidad cuando MiiBot circula por su interior,
siendo esto una aplicacién para algunas de las actividades que el alumnado tendra que
realizar.

4.4, CONTEXTUALIZACION DEL ALUMNADO DE COMPUTACION Y
ROBOTICA

Para que el desarrollo de nuestra proyeccion didactica sea lo mas eficiente
posible en cuanto al proceso ensefianza-aprendizaje, a la consecucién de los objetivos
y a la adquisicion de las competencias clave relacionadas a esta materia, sera necesario
que tengamos un conocimiento profundo de nuestros alumnos y alumnas, de sus
conocimientos e inquietudes respecto a la asignatura y de su situacion emocional.

El grupo con el que vamos a trabajar sera 22 de ESO. En este curso la materia de
Computacién y Robdtica esta dentro de las materias de libre configuraciéon autondmica
por lo que en el aula tenemos alumnado de todos los grupos de dicho nivel. En base al
caracter optativo de la asignatura y por la edad de estos y estas puede que
encontremos distintas situaciones en cuanto a la eleccién de la misma:

- Tendremos alumnado que escoja la asignatura por haberla cursado en el afio
anterior y le haya resultado interesante.
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- Alumnado cuya motivacidn sea el personal docente que la imparte.
- Alumnado cuya eleccién haya sido influenciada por sus figuras parentales.

- Alumnado que la cursa porque cree que es una asignatura facil y con la que
obtendran el aprobado con poco trabajo.

- Alumnado con gran interés y motivacidon por la temdtica de la materia y que
desean adquirir conocimientos sobre la misma.

Tenemos que tener en cuenta estos factores a la hora de orientar nuestra
metodologia y tratar con el alumnado.

En nuestro caso, la clase de 292 de ESO para la que se desarrolla esta
programacion didactica estda compuesta por 22 alumnos y alumnas en total, de los
cuales 14 son chicos y 8 son chicas. Cuando hagamos los grupos de trabajo debemos
intentar que estén compuestos por ambos sexos y asi contribuir con el centro al
desarrollo del plan de igualdad de género en educaciéon. En esta etapa el alumnado
viene de superar su primer ano de instituto, que normalmente es complicado por el
salto educativo de primaria a secundaria y por pasar a un ambiente en el que se
relacionan con chicos y chicas de mayor edad y ahora se enfrentan a su segundo afio
con mas seguridad. Por lo general, esto hace que los/las discentes de nuestro grupo
sean mas maduros/as, tengan un alto grado de implicacidon y una mayor capacidad de
asimilacién de nuevos conocimientos.

No obstante debemos tener presente nuestra atencidén hacia el alumnado en
todos los niveles, tanto en el ambito emocional como en la evolucion del aprendizaje.
En este sentido, en este grupo no encontramos alumnos o alumnas con necesidades
especificas ni situaciones individuales o familiares que puedan afectar al desarrollo
educativo de los mismos. Solamente encontramos un alumno dentro del grupo con
altas capacidades, asi que habrda que modificar parte de la programacion para este
caso en concreto.
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4.5. PROGRAMACION DIDACTICA PARA EL CURSO 2021-2022
4.5.1. CALENDARIO LECTIVO DEL CURSO ESCOLAR 2021-2022 EN EL I.E.S. SIERRA

MAGINA
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ILUSTRACION 12. CALENDARIO 2021/2022

Segundo trimestre
Tercer trimestre

E.S.0., Bachillerato y Ciclos Formativos

65 dias lectivos
63 dias lectivos
47 dias lectivos
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4.5.2.HORARIO DE COMPUTACION Y ROBOTICA PARA 22 ESO

HORARIO — COMPUTACION Y ROBOTICA 22 ESO

HORA LUNES MARTES MIERCOLES JUEVES VIERNES
8:10-9:10
9:10- 10:10
10:10-11:10
11:10-11:40 Recreo Recreo Recreo Recreo Recreo
11:40 - 12:40 Computacion
y Robética
12:40 - 13:40
13:40 - 14:40 | Computacion
y Robética

TABLA 5. HORARIO SEMANAL CO Y RO PARA 22 DE ESO

El horario semanal de Computacién y Robdtica se distribuye en dos horas a la
semana. Estas dos horas estan comprendidas entre el lunes a ultima hora (De 13:40 a
14:40) y el martes a cuarta hora (De 11:40 a 12:40). Normalmente las ultimas horas, se
definen como mas problematicas en cuanto a productividad se refiere. La clase del
martes a cuarta después del recreo si es una hora productiva aunque también tiene
una desventaja, es después del recreo y siempre se pierden unos minutos iniciales de
clase mientras se van incorporando todos los alumnos y alumnas.

Lo comentado anteriormente no es un gran problema en cuanto al desarrollo de
la asignatura a lo largo del curso, pero si que es algo a tener en cuenta para la
secuenciacion, dejando siempre algo de margen de tiempo para que asi podamos
cumplir con los objetivos en cuanto a los contenidos que pretendemos integrar en las
70 horas que tenemos disponibles durante el aio lectivo.
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4.5.3. SECUENCIACION, TEMPORALIZACION Y CONCRECION DE LAS UNIDADES
DIDACTICAS A LO LARGO DEL CURSO.

N2 SESIONES - COMPUTACION Y ROBOTICA 22 ESO

Bloque de | Unidad

TRIMESTRE . i Titulo Sesiones
contenidos | Didactica
uD1 - EL LENGUAJE DE PROGRAMACION 5
1.A  |UD2 - SCRATCH BASICO 9
PRIMER
TRIMESTRE ubD3 - SCRATCH AVANZADO 9
2.C ubD4 - ELMUNDO DE LOS ROBOTS 4
TOTAL TRIMESTRE 27
uD5 - PROGRAMA TU ROBOT CON CRUMBLE 9
SEGUNDO 2.C uD6 - DESPIERTA LOS SENTIDOS DE TU ROBOT |9
TRIMESTRE ub7 - RETATU ROBOT 7
TOTAL TRIMESTRE 24
uD8 - INTERNET ¢LIBRE? 7
TERCER 3.B uD9 - NUESTRA SEGURIDAD EN LA WEB 7
TRIMESTRE ubD10 - LIMITES EN LA WEB Y LOS CONTENIDOS 4
TOTAL TRIMESTRE 19
TOTAL SESIONES CURSO 70

TABLA 6. SECUENCIACION COMPUTACION Y ROBOTICA

En la tabla queda reflejada de forma completa la secuenciacidn de los bloques de
contenidos y las unidades didacticas de la asignatura a lo largo del afio y durante los
tres trimestres.

En el primer trimestre se desarrolla el primer bloque de contenidos separado en
tres unidades didacticas. Habra una evaluaciéon continua de estas tres y de la
consecucion de los objetivos propuestos con su respectiva calificacién final
correspondiente.

A finales del mismo, se comienza con el proceso de ensefanza-aprendizaje de la
primera unidad didactica, correspondiente al segundo bloque de contenidos que
entrara dentro de la evaluacion del segundo trimestre. Esta unidad didactica, que
corresponde con la nimero 4 tiene solo 4 sesiones. Se ha visto conveniente
implementarla en este trimestre por cuestiones de tiempo, ya que contiene mas
sesiones que los demas y el bloque 2 es mas extenso y no daria tiempo a desarrollarlo
completamente.
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En el segundo trimestre, se continla con el segundo bloque de contenidos y sus
tres unidades didacticas restantes. El método de evaluacién serd el mismo, una
evaluacion continua y al finalizar se efectuara la calificacién final.

En el tercer y ultimo trimestre se llevara a cabo el desarrollo de los contenidos
del bloque 3 que contiene 3 unidades didacticas. Estos contenidos son menos extensos
por lo que se pueden completar correctamente dentro del tiempo que tenemos en el
tercer trimestre.

A la hora de distribuir las sesiones a lo largo del afo lectivo se ha tenido en
cuenta las vacaciones de navidad, semana santa y todos los puentes y dias festivos de
forma que no entorpezcan el desarrollo de las sesiones, intentando en todo momento
gue nunca haya una sesion que comience en un dia suelto antes de algun descanso
lectivo, para que asi haya una continuidad del desarrollo de la materia.
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4.5.3.1. UNIDAD DIDACTICA 1. CONOCIENDO LA PROGRAMACION

UNIDAD DIDACTICA 1: EL LENGUAJE DE PROGRAMACION
Justificacion: Se relaciona con el Apartado A del bloque n2 1 de la
orden del 15 de enero de 2021

Curso: 22 ESO
N2 sesiones: 5

DEL 6 DE SEPTIEMBRE AL 20 DE SEPTIEMBRE

SEPTIEMBRE |OCTUBRE  [NOVIEMBRE |DICIEMBRE |[ENERO FEBRERO  |[MARZO IABRIL MAYO  [JUNIO
L MXD ML MK VEMKD VILEMKD VI MK LMK D VEMED Vv LMD VEMKD VIE MK]D v
1P B 1 2 B I+ ) 1R B 1Bl | PRBR 1 4 5 6 1P B
6 789 P78 o tofpLi2 o lofiofiifizf13af7 |8 Jo [ofizf7 |8 o o1 4 s |6 11127136 [7 8 |o |10
13 141516 [t [{B13 [14 15 15 16 )17 |18 |19 17 |18 [19 [20 |21 |14 [15 [16 |17 [18 |14 [15 |16 [17 [18 16/1718[19)20[13[14]15[16[17
20 21223 |2 [18]19 pof1 22 o2 23|24 25 |26 24 25 26 p7 28 o1 p2 p3 24 |os P12 3 a s [18liokop1p2l3palshel 7ol 1l2k3pa
27 28[29B0 | |25 [26 27 [28 29 [29 B0 B1 s 2829 BoB1| [2spef72829B0oB1 27]282930
CONCRECION CURRICULAR
CONTENIDOS CRITERIOS DE EVALUACION | ESTANDARES DE APRENDIZAIJE

A. Introduccién a la
programacion.
*Lenguajes visuales.
*Introduccién a los

1. Entender cémo funciona
internamente un programa
informatico, la manera de

elaborarlo y sus principales

1.1. Identifica los principales tipos
de instrucciones que componen un
programa informatico.

1.2. Utiliza datos y operaciones

lenguajes de componentes. adecuadas a cada problema
programacion. concreto.
1.3. Identifica diferentes
herramientas utilizadas en la
creacion de aplicaciones.
OBIJETIVOS

actividades.

*Comprender el vocabulario especifico del tema.
*Leer, comprendiendo y expresando de forma oral y escrita los contenidos.
*Manejar de las TIC para busqueda de informacién y elaboraciéon de documentos y realizacion de

*Conocer los conceptos de programacion.

COMPETENCIAS

CLAVE

EVALUACION

*CD: digital
*CAA: aprender a aprender

* CCL: comunicacién linglistica
* CMCT: matematica, ciencia y tecnologia

*Rubricas.

*Observacidn sistematica.
*Pruebas orales y escritas.
*Correccion de tareas.

TABLA 7.TEMPORALIZACION Y CONCRECION UNIDAD DIDACTICA 1

Juan Manuel Sanchez Pichel

44




Computacidon y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

4.5.3.2. UNIDAD DIDACTICA 2. SCRATCH BASICO

UNIDAD DIDACTICA 2: SCRATCH BASICO

Justificacion: Se relaciona con el Apartado A del bloque n2 1 de la

orden del 15 de enero de 2021

Curso: 22 ESO
N2 sesiones: 9

DEL 21 DE SEPTIEMBRE AL 26 DE OCTUBRE

SEPTIEMBRE |OCTUBRE NOVIEMBRE |DICIEMBRE [ENERO FEBRERO MARZO IABRIL MAYO JUNIO
LMK VEMKP VEMKD VEMERD VL w LMK VIEMK]D V LMD W bV MKD
e T [ ks 3 TR Bl LR p B i 5 6 ik B
6780 op 567 B e o opiji2 10[10 11 7 B o ofiif7 s o ot b6 7 I8 111213 [7 8 o [10
13 [14 [15 16 [17 I3 [14 [15 [15 [16 )17 [18 19 18[19 20 [o1 [14 15 [16 [17 |18 14 15 16 |17 18 16[1718[19p 01314151617
20 2122 23 24 18 |19 20 o1 22 o2 23 o4 25 26 25 |26 [27 28 1 |22 |23 24 25 o1 22 23 a |25 isfiofoofal2223falzsep7oRal2l3ks|
27829 30| 25 |26 27 28 |29 29 30 28] hspofo1|  [2spep7lslzoBapil 2782930
CONCRECION CURRICULAR
CONTENIDOS CRITERIOS DE EVALUACION | ESTANDARES DE APRENDIZAJE

A. Introduccién a la
programacion.
°Lenguajes de bloques
*Secuencias de
instrucciones
*Eventos

*Integracidn de graficos y
sonido

*Verdadero o falso
*Decisiones

*Datos y operaciones

2. Resolver la variedad de
problemas que se presentan
cuando se desarrolla una pieza
de software y generalizar las
soluciones.

4. Trabajar en equipo en el
proyecto de construccion de
una aplicacién multimedia
sencilla, colaborando y
comunicandose de forma
adecuada.

2.2 |dentifica similitudes entre
problemas y reutiliza las
soluciones.

2.3. Utiliza la creatividad basada en
el pensamiento computacional
para resolver problemas.

4.1. Explica las decisiones tomadas
en equipo, en cuanto a la
organizacién y planificacién del
trabajo.

4.2. Expresa sus ideas de forma
asertiva, haciendo aportaciones al
grupo y valorando las ideas de los
demas.

OBJETIVOS

*Programar usando bloques

*Comprender el vocabulario especifico del tema.
e Utilizar un entorno de programacion de bloques.
*Reconocer los elementos basicos de un lenguaje de programacion.

e |dentificar y analizar problemas.

COMPETENCIAS CLAVE

EVALUACION

*CMCT: matematica, ciencia
*CD: digital

*CAA: aprender a aprender

*CSC: social y civica

*SIEP: sentido de iniciativa y

* CCL: comunicacion linglistica

y tecnologia

espiritu emprendedor

*Observacion sistematica
*Pruebas orales y escritas
Correccién de tareas
*Rubricas

TABLA 8. TEMPORALIZACION Y CONCRECION UNIDAD DIDACTICA 2
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4.5.3.3. UNIDAD DIDACTICA 3. SCRATCH AVANZADO

UNIDAD DIDACTICA 3: SCRATCH AVANZADO Curso: 22 ESO
Justificacién: Se relaciona con el Apartado A del bloque n2 1 dela | N2 sesiones: 9
orden del 15 de enero de 2021

DEL 2 DE NOVIEMBRE AL 30 DE NOVIEMBRE

SEPTIEMBRE | OCTUBRE | NOVIEMBRE | DICIEMBRE ENERO FEBRERO MARZO ABRIL MAYO JUNIO

LMX[J[VILIMX[J[VILMX|J|V|ILIM|X|J|V|LIM|X[J|V|ILIM[X[JVILM[X|J|V[LMX|J|VILIMX|J|VILMX|J|V
1(2(3 1 2(3|4]|5 3 1(2(3(4 1(2(3|4 1 415|6 112(3

6|7|8|9|10/4|5|6|7 (8|89 (10(11(12 10 11|12|13|14| 7|8 |9 (10(11{7 (8 |9 [10{11 5/6|7|8 11112/13(6(7|8(9|10

18|19|20|21|14|15|16(17(18(14(15(16(17{ 18 16|17(18[19[20(13[14|15[16/17

13[14[15] 16 [ 17 [ 13|14[15]15]16[17] 1819

20]21|22|23(24|18(19(20(21(22(22|23(24|25|26 25|26|27|28|21|22|23(24|25(21(22(23 (24| 25 (18]19]20[2122(23|24|25[2627(20[21|22[23|24

27128]29|30 25|26|27|28(29|29(30

|28] 28[29]30[31] [256}27]28]293031] 2728]29]30)

CONCRECION CURRICULAR
CONTENIDOS CRITERIOS DE EVALUACION | ESTANDARES DE APRENDIZAJE
A. Introduccién a la 2. Resolver la variedad de 2.2 |dentifica similitudes entre
programacion. problemas que se presentan problemas y reutiliza las
*Tareas repetitivas cuando se desarrolla una pieza | soluciones.
eInteraccidn con el usuario | de software y generalizar las 2.3. Utiliza la creatividad basada en
e Estructuras de datos soluciones. el pensamiento computacional
o Azar 3. Realizar el ciclo de vida para resolver problemas.
*Ingenieria de software completo del desarrollo de 3.1. Analiza los requerimientos de
«Modularizacién de una aplicacién: analisis, la aplicacidn y realiza un diseiio
pruebas diseio, programaciéony basico que responda a las
«Parametrizacién pruebas. necesidades del usuario.
4. Trabajar en equipo en el 3.2. Desarrolla el codigo de una
proyecto de construccion de aplicacion en base a un disefio
una aplicacién multimedia previo.
sencilla, colaborando y 4.1. Explica las decisiones tomadas
comunicandose de forma en equipo, en cuanto a organizary
adecuada. planificar el trabajo.
4.2. Expresa sus ideas de forma
asertiva, haciendo aportaciones al
grupo y valorando las ideas de los
demas.

OBIJETIVOS

e Utilizar un entorno de programacion de bloques.

*Conocer conceptos avanzados de programacion

*Ser capaz de construir programas usando las distintas instrucciones de flujo
e Usar y distinguir el paralelismo y la concurrencia en los procesos.

e |dentificar y analizar problemas.

COMPETENCIAS CLAVE EVALUACION
* CCL: comunicacidn linglistica *Observacion sistematica
* CMCT: matematica, ciencia y tecnologia *Pruebas orales y escritas
*CD: digital *Correccién de tareas
*CAA: aprender a aprender * Exposiciones grupales
*CSC: social y civica *Rubricas
*SIEP: sentido de iniciativa y espiritu emprendedor

TABLA 9. TEMPORALIZACION Y CONCRECION UNIDAD DIDACTICA 3
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4.5.3.4.UNIDAD DIDACTICA 4. EL MUNDO DE LOS ROBOTS
UNIDAD DIDACTICA 4: EL MUNDO DE LOS ROBOTS Curso: 22 ESO
Justificacion: Se relaciona con el Apartado C del bloque n2 2 de la | N2 sesiones: 4
orden del 15 de enero de 2021

DEL 13 DE DICIEMBRE AL 21 DE DICIEMBRE
SEPTIEMBRE [OCTUBRE _ INOVIEMBRE |[DICIEMBRE _|[ENERO FEBRERO _ |MARZO ABRIL _ [MAYO  [uNIO
LMXJD VLEMXY VILMXP VLEMXpPp VLM L MXDJD VLMXpP |V LMXP
102 B3 2 B @4 5 3 102 B @ 123 @
7 [8 9 [10[117 |8 |9 |[10]11

=

B[=[<Z

5 6 11(12(13/6 7 |8 |9 |10

6 (7 89 104 |56 (7 8 8 9 [10[11[12 10 11
13 (14 (15 (16 [17 13 (14 (15 (15 (16 (17 18 19 18 (19 20 21 14 (15 (16 [17 18 [14 [15 [16 |17 |18 16|17|18[19[20(13[14|15[16/17

20 21 22 23 [24 |18 |19 [20 [21 |22 |22 |23 |24 |25 |26
27 28 29 [30 25 26 27 28 [29 29 |30

25 26 2728 o1 22 23 2a s 1 p2 23 24 25 |1sf19pop21]222324)2526R 720021222324
s | 289 BoB1| [25)2627[28[2930B1 2728}29]30)

CONCRECION CURRICULAR

CONTENIDOS CRITERIOS DE EVALUACION | ESTANDARES DE APRENDIZAJE
C. Robdtica: 1. Comprender los principios 1.1. Explica qué es un robot.
¢ Definicidon de robot de ingenieria en los que se 1.2. Describe el funcionamiento
e Historia basan los robots, su general de un robot e identifica las
* Aplicaciones funcionamiento, componentes | tecnologias vinculadas.
*Leyes de la robética y caracteristicas. 1.3. Identifica los diferentes
«Etica 2. Comprender el impacto elementos de un robot en relacion
-Componentes: sensores, | Presentey futuro de la a sus caracteristicas y
efectores y actuadores, robdtica en nuestra sociedad. | funcionamiento.
sistema de control y 2.1. Clasifica robots en base a su
alimentacién campo de aplicacién y sus
«Mecanismos de caracteristicas.
locomocién y 2.2. Describe cuestiones éticas
manipulacién: ruedas, vinculadas al comportamiento de
patas, cadenas, hélices, los robots.
pinzas. 2.3. Explica beneficios y riesgos

derivados del uso de robots.

OBJETIVOS

*Comprender el vocabulario especifico de la robética.

* Conocer conceptos de la robdtica.

*Comprender el impacto de la robética en la sociedad: aplicaciones, beneficios, riesgos y
cuestiones éticas, legales o de privacidad en cuanto al uso.

*Leer, comprendiendo y expresando de forma oral y escrita los contenidos.

*Manejar de las TIC para busqueda de informacién y elaboracién de documentos y
realizacion de actividades.

* Conocer componentes y mecanismos roboticos.

COMPETENCIAS CLAVE EVALUACION
* CCL: comunicacion linglistica *Observacién sistematica
* CMCT: matematica, ciencia y tecnologia *Pruebas orales y escritas
*CD: digital e Correccion de tareas
*CAA: aprender a aprender * Exposiciones grupales
*CSC: social y civica *Rubricas
*SIEP: iniciativa y espiritu emprendedor
* CEC: conciencia y expresiones culturales

TABLA 10. TEMPORALIZACION Y CONCRECION UNIDAD DIDACTICA 4
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4.5.3.5.UNIDAD DIDACTICA 5. PROGRAMA TU ROBOT CON CRUMBLE

UNIDAD DIDACTICA 5: PROGRAMA TU ROBOT CON CRUMBLE Curso: 22 ESO
Justificacion: Se relaciona con el Apartado C del bloque n22 de la | N2 sesiones: 9
orden del 15 de enero de 2021

DEL 10 DE ENERO AL 7 DE FEBRERO

SEPTIEMBRE |OCTUBRE NOVIEMBRE DICIEMBRE |[ENERO FEBRERO MARZO IABRIL MAYO JUNIO

LMXJD VLEMXY VILMXP VLEMXpPp VLM L MXDJD VLEMXY |V LMXJNV D VILMXP
102 B3 1 2 B @4 5 3 1023 @4 1023 @ 1 5 16 1283

6 7 89 |04 |56 (7 (8 8 9 [10[11[12 10 11 7 [8 9 [10[117 |8 |9 |[10]11 51678 11112/13[6 7 |8 [9 |10

18 (19 20 21 14 (15 (16 [17 18 [14 [15 [16 |17 |18 16|17(18[19[20(13[14|15(16/17

13 [14 15 |16 [17 [FARY13 [14 [15 15 |16 [17 [18 |19

20 21 22 23 [24 |18 |19 [20 [21 |22 |22 |23 |24 |25 |26 25 26 [27 [28 [21 [22 [23 |24 |25 |21 |22 |23 |24 |25 |18[1920[21(22[23(24(25[26[27|20[2122[23[24

27 28 29 [30 25 26 27 28 [29 29 |30

s | 289 BoB1| [25)2627[28[2930B1 2728}29]30)

CONCRECION CURRICULAR
CONTENIDOS CRITERIOS EV. ESTANDARES DE APRENDIZAJE
C. Robdtica: 1. Comprender los 1.3. Identifica los diferentes elementos de
*Mecanismos de principios de ingenieria un robot.
locomocidny en los que se basan los 3.1. Describe los requisitos de un sistema
manipulacién: ruedas, robots, su robético sencillo, analizando su descripcién
patas, cadenas, hélices, | funcionamiento, en texto y lo relaciona con problemas y
pinzas. componentes y soluciones similares.
*Salidas: motores dc caracteristicas. 3.3. Escribe el software de control de un
(servomotores y 3. Ser capaz de construir sistema robatico sencillo, en base al
motores paso a paso). un sistema robético disefio, con un lenguaje de programacion
*Programacion con moévil, en el contexto de textual y depura el cédigo.
lenguajes de texto de un problema del mundo 3.4. Realiza, de manera segura, el montaje,
microprocesadores. real. la configuracidn e interconexién de los
*Lenguaje de bajo nivel. | 4. Trabajar en equipo en componentes de un sistema robdtico.
«Disefio y construccién | €l proyecto de 4.1. Explica las decisiones tomadas en
de robots moviles. construccion de un equipo, en cuanto a la organizaciény
sistema robotico, planificacion del trabajo.
colaborando y 4.2. Expresa sus ideas de forma asertiva,
comunicandose de forma | haciendo aportaciones al grupo y
adecuada. valorando las ideas de los demas.
OBIJETIVOS

e Comprender el vocabulario especifico de la programacién con Crumble.

* Utilizar y reconocer un entorno de programacion de bloques en Crumble.
*Montar y programar componentes de un robot.

*Manejar de las TIC para busqueda de informacion y realizacién de actividades.
* Conocer componentes y mecanismos roboticos.

COMPETENCIAS CLAVE EVALUACION
* CCL: comunicacidn linglistica *Observacidn sistematica
* CMCT: matematica, ciencia y tecnologia *Pruebas orales y escritas
*CD: digital e Correccion de tareas
*CAA: aprender a aprender * Exposiciones grupales
*CSC: social y civica * Consecucion de retos
*SIEP: iniciativa y espiritu emprendedor *Rubricas
* CEC: conciencia y expresiones culturales

TABLA 11. TEMPORALIZACION Y CONCRECION UNIDAD DIDACTICA 5
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4.5.3.6.UNIDAD DIDACTICA 6. PROGRAMACION AVANZADA. CRUMBLE

UNIDAD DIDACTICA 6: DESPIERTA LOS SENTIDOS DE TU ROBOT
Justificacion: Se relaciona con el Apartado C del bloque n? 2 de la

orden del 15 de enero de 2021

Curso: 22 ESO
N2 sesiones: 9

DEL 8 DE FEBRERO AL 14 DE MARZO

SEPTIEMBRE |OCTUBRE __ |[NOVIEMBRE [DICIEMBRE _|[ENERO FEBRERO __ |[MARZO ABRIL MAYO  [luniO
L MXP VILILMXpP VL MXU VLM L M L MXU VL MXPJ |V LMXpNV U VL MKy

12 B 1 2 3 45 12 3 ¢4 1234k 1 5 6 123
6 |7 |8 9 104 56 [7 |8 8 |9 [10]11[12 11 7 |8 9 [10[11(7 B8 9 [10[11 4 |56 11(12[13l6 7 |8 |9 |10
13 |14 (15|16 (17 -13 14 15|15 {16 |17 [18 |19 18 [19 20 |21 (14 (15 |16 [17 |18 (14 |15 16 |17 [18 16/17|18(19[20|13[14(15(16/17
20 |21 (22 |23 24 [18 (19 [20 21 |22 |22 |23 |24 25 |26 25 |26 |27 |28 |21 |22 |23 |24 |25 |21 22 23 24 25 (18[19[20[21[22[23|24/25|26(27(20[21(22[23[24
27 |28 29 [30 25 |26 27 [28 29 [29 30 . 28 [29 30 [31 25(26/27|28[29(3031] 27|28]29[30

CONCRECION CURRICULAR
CONTENIDOS CRITERIOS EV. ESTANDARES DE APRENDIZAJE
C. Robdtica: 3. Ser capaz de 3.1. Describe los requisitos de un sistema

*Programacién con
lenguajes de texto de
microprocesadores.
*Lenguaje de alto nivel.
*Disefio y construccion de
robots moviles.

*Entradas: sensores de
distancia, sensores de
sonido, sensores
luminosos, acelerémetroy
magnetémetro.
*Operaciones de lectura 'y
escritura con sensores y
actuadores.

*Operaciones con archivos.

contexto de un
real.

en el proyecto de
construccion de un
sistema robatico,
colaborando y
comunicandose de
forma adecuada.

construir un sistema
robdtico movil, en el

problema del mundo

4. Trabajar en equipo

robotico sencillo, analizando su descripcién
en texto y lo relaciona con problemas y
soluciones similares.

3.3. Escribe el software de control de un
sistema robdtico sencillo, en base al disefo,
con un lenguaje de programacion textual y
depura el cédigo.

3.4. Realiza, de manera segura, el montaje,
la configuracion e interconexién de los
componentes de un sistema robdtico.

4.1. Explica las decisiones tomadas en
equipo, en cuanto a la organizacion y
planificacién del trabajo.

4.2. Expresa sus ideas de forma asertiva,
haciendo aportaciones al grupo y valorando
las ideas de los demas.

OBIJETIVOS

*Comprender el vocabulario especifico de la programacién con Crumble.
e Utilizar y reconocer un entorno de programacion de bloques en Crumble.

*Montar y programar componentes de un robot.

*Programar utilizando bucles, condiciones, aleatoriedad, y manejar variables.
*Manejar las TIC para busqueda de informacidn y realizacién de actividades.

* Conocer componentes y mecanismos robdticos.

COMPETENCIAS CLAVE

EVALUACION

* CCL: comunicacidn linglistica

* CMCT: matematica, ciencia y tecnologia
*CD: digital

*CAA: aprender a aprender

*CSC: social y civica

*SIEP: iniciativa y espiritu emprendedor

* CEC: conciencia y expresiones culturales

*Observacion sistematica
*Pruebas orales
*Correccién de tareas

* Exposiciones grupales

* Consecucion de retos
*Rubricas

TABLA 12. TEMPORALIZACION Y CONCRECION UNIDAD DIDACTICA 6
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4.5.3.7.UNIDAD DIDACTICA 7. RETA A TU ROBOT

UNIDAD DIDACTICA 7: RETA A TU ROBOT

orden del 15 de enero de 2021

Justificacion: Se relaciona con el Apartado C del bloque n2 2 de la

Curso: 22 ESO
N2 sesiones: 7

DEL 15 DE MARZO AL 5 DE ABRIL

SEPTIEMBRE |OCTUBRE _ |NOVIEMBRE |DICIEMBRE _[ENERO FEBRERO _ |[MARZO ABRIL  [MAYO  [lUNIO
LMXP)D VL MXY VL MXI VLMXP VLM L MXPJD VLMXYP |V LMXP |V U vV[iLMXD
12 B 1 2 B 4 |5 3 12 B 4 12 B3 4 1 5 16 12 [3
6 (7 8 9 104 5 6 |7 8 8 9 [10[11[12 10 11 7 |8 9 10117 [8 P [10]11 5 16 8 11(12[13l6 7 |8 |9 |10
13 (14 [15 |16 |17 -13 14 15|15 |16 |17 [18 |19 18 [19 20 |21 |14 |15 (16 |17 |18 |14 (15 [16 (17 18 16(17[18]19[20|13|14(15(16(17
20 21 |22 |23 |24 |18 |19 |20 |21 [22 22 23 [24 (25 |26 25 |26 |27 |28 |21 |22 [23 |24 25 [21 22 23 24 25 (18[19[20[21[22[23|24/25|26(27(20[21(22[23[24
27 28 29 |30 25 26 |27 |28 |29 |29 |30 . 28 [29 (30 [31 2526(27/28|29[30(31 27[28|29|30
CONCRECION CURRICULAR
CONTENIDOS CRITERIOS EV. ESTANDARES DE APRENDIZAIJE
C. Robdtica: 3. Ser capaz de 3.2. Disefia un sistema robdtico mavil,

*Programacion con lenguajes de
texto de microprocesadores.
*Lenguaje de alto nivel.

¢ Disefio y construccidn de robots
moviles.

*Entradas: sensores de distancia,
sensores de sonido, sensores
luminosos, acelerdmetroy
magnetémetro.

*Operaciones de lectura 'y
escritura con sensores y
actuadores.

¢ Disefio y construccidn de robots
moviles y/o estacionarios.
*Robdtica e Inteligencia Artificial.
*El futuro de la robética.

construir un sistema
robdético movil, en el
contexto de un
problema del mundo
real.

4. Trabajar en equipo
en el proyecto de
construccion de un
sistema robatico,
colaborando y
comunicandose de
forma adecuada.

dados unos requisitos, seleccionando
sus componentes.

3.3. Escribe el software de control de
un sistema robatico sencillo, en base
al disefio, con un lenguaje de
programacion textual y depura el
caodigo.

3.4. Realiza, de manera segura, el
montaje, la configuracién e
interconexién de los componentes de
un sistema robético.

4.1. Explica las decisiones tomadas en
equipo, en cuanto a la organizacion y
planificacion del trabajo.

4.2. Expresa sus ideas de forma
asertiva, haciendo aportaciones al
grupo y valorando las ideas de los
demas.

OBIJETIVOS

* Utilizar y reconocer un entorno de programacion de bloques en Crumble.
*Montar y programar componentes de un robot.
*Programar utilizando bucles, condiciones, aleatoriedad, y manejar variables.

¢ Planificar un proyecto y trabajar en equipo de forma cooperativa.

*Manejar de las TIC para busqueda de informacion y realizacién de una memoria.

COMPETENCIAS CLAVE

EVALUACION

* CCL: comunicacién linglistica

* CMCT: matematica, ciencia y tecnologia

*CD: digital
*CAA: aprender a aprender
*CSC: social y civica

*SIEP: iniciativa y espiritu emprendedor
* CEC: conciencia y expresiones culturales

*Observacién sistematica

¢ Realizacion de proyecto final

* Exposiciones grupales

* Autoevaluacion mediante rdbricas

TABLA 13.TEMPORALIZACION Y CONCRECION UNIDAD DIDACTICA 7
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4.5.3.8.UNIDAD DIDACTICA 8. INTERNET ¢ LIBRE?
UNIDAD DIDACTICA 8: INTERNET ¢LIBRE? Curso: 22 ESO
Justificacidn: Se relaciona con el Apartado B del bloque n23 de la | N2 sesiones: 7
orden del 15 de enero de 2021

DEL 18 DE ABRIL AL 16 DE MAYO
SEPTIEMBRE |OCTUBRE NOVIEMBRE |DICIEMBRE [ENERO FEBRERO MARZO IABRIL MAYO JUNIO
LMK VEMKP VEMKD VEMERD VL w LMK VIEMK]D V LMD W
e T [ ks 3 TR Bl LR p B i
67 B ol 567 Bl o popijiz 10[10 11 7 |8 o lofiif7 s o o p 5 6 121136 [7 8 Jo 10

13 (14 15 16 17-13 14 (15 (15 (16 (17 18 19 18 (19 20 21 14 (15 (16 [17 18 [14 [15 [16 |17 |18 19120|13(14{15(16[17

20 21 22 23 [24 |18 |19 [20 [21 |22 |22 |23 |24 |25 |26 25 [26 [27 |28 [21 22 |23 [24 25 |21 [22 23 |24 25 26[27|20[21[22[23[24

27 28 29 |30 25 26 |27 |28 |29 |29 |30 . 28 29 30 31 25|26|27 27[28|29|30
CONCRECION CURRICULAR
CONTENIDOS CRITERIOS EVALUACION ESTANDARES DE APRENDIZAIJE
B. Ciberseguridad: 1. Conocer los criterios de 1.1. Utiliza Internet de forma
*Seguridad en seguridad y ser responsable a la responsable, respetando la propiedad
Internet. hora de utilizar los servicios de intelectual en el intercambio de
*Seguridad activay | intercambio y publicacién de informacion.
pasiva. informacién en Internet. 3.3. Identifica y conoce los tipos de
*Exposicion en el 3. Seguir, conocer y adoptar fraude del servicio web.
uso de sistemas. conductas de seguridad y habitos
*Malware y gue permitan la proteccidn del
antimalware. individuo en su interaccion en la
red.
OBIJETIVOS

* Utilizar y conocer el entorno web.

*Entender las razones por las que se debe hacer un uso responsable y respetuoso en el
ambito de internet.

* Aprender las formas y aplicaciones informaticas que nos aportan una buena seguridad en
la web.

*Manejo de las TIC para busqueda de informacidn y realizacidn de actividades.
*Reconocer posibles conductas y contenidos de caracter peligroso.

COMPETENCIAS CLAVE EVALUACION
*CD: digital *Observacion sistematica
*CAA: aprender a aprender *Realizacion de proyecto final
*CSC: social y civica * Exposiciones grupales
* CEC: conciencia y expresiones culturales * Autoevaluacion mediante rdbricas

TABLA 14. TEMPORALIZACION Y CONCRECION UNIDAD DIDACTICA 8
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4.5.3.9.UNIDAD DIDACTICA 9. NUESTRA SEGURIDAD EN LA WEB
UNIDAD DIDACTICA 9: NUESTRA SEGURIDAD EN LA WEB Curso: 22 ESO
Justificacidn: Se relaciona con el Apartado B del bloque n23 de la | N2 sesiones: 7
orden del 15 de enero de 2021

DEL 17 DE MAYO AL 7 DE JUNIO
SEPTIEMBRE |OCTUBRE NOVIEMBRE |DICIEMBRE [ENERO FEBRERO MARZO IABRIL MAYO JUNIO
LMK VEMKP VEMKD VEMERD VL w LMK VIEMK]P VLMK
e T [ ks 3 TR Bl LR p B
67 B ol 567 Bl o popijiz 10[10 11 7 |8 o opif7 g |o pofr 1112136 7 3 o 10

B[=[<Z

5 16

13 (14 (15 (16 [17 -13 14 (15 (15 (16 (17 18 19 18 (19 20 21 14 (15 (16 [17 18 [14 [15 [16 |17 |18 16(1718[19[20(13[14|15[16/17

20 21 22 23 [24 |18 |19 [20 [21 |22 |22 |23 |24 |25 |26 25 (26 (27 (28 [21 (22 [23 [24 25 [21 22 [23 [24 [25 [18|19[20[21|22(23]24(25|26(27(20[21(22[23[24|
27 28 29 [30 25 26 27 28 [29 29 |30 . 28 29 30 [31 25[26(27|282930131 27|28(29(30

CONCRECION CURRICULAR

CONTENIDOS CRITERIOS EVALUACION ESTANDARES DE APRENDIZAIJE
B. Ciberseguridad: 3. Seguir, conocer y adoptar 3.1. Aplica habitos correctos en
*Exposicion de los conductas de seguridad y plataformas virtuales y emplea
usuarios: suplantacién | hdbitos que permitan la contrasefias seguras.
de identidad, proteccion del individuo en su 3.2. Diferencia de forma correcta el
ciberacoso, etc. interaccion en la red. intercambio de informacién seguroy
*Conexion a redes no seguro.
WIFI. 3.3. Identifica y conoce los tipos de
*Usos en la fraude del servicio web.
interaccion de
plataformas virtuales.

OBIJETIVOS

*Entender las razones por las que se debe hacer un uso responsable y respetuoso en el
ambito de internet.

*Reconocer contenido, contactos o conductas inapropiadas y aprendiendo de qué forma
informar al respecto.

* Aprender las formas y aplicaciones informaticas que nos aportan una buena seguridad en
la web.

*Manejo de las TIC para busqueda de informacion y realizacion de actividades.

COMPETENCIAS CLAVE EVALUACION
* CD: digital *Observacidn sistematica
*CAA: aprender a aprender * Pruebas escritas
*CSC: social y civica e Correccion de tareas
* CEC: conciencia y expresiones culturales * Exposiciones grupales
*Rubricas

TABLA 15. TEMPORALIZACION Y CONCRECION UNIDAD DIDACTICA 9
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dos de tu robot

4.5.3.10.UNIDAD DIDACTICA 10. LIMITES EN LA WEB Y LOS CONTENIDOS

orden del 15 de enero de 2021

UNIDAD DIDACTICA 10: LIMITES EN LA WEB Y LOS CONTENIDOS Curso: 22 ESO
Justificacidn: Se relaciona con el Apartado B del bloque n23 de la | N2 sesiones: 4

DEL 13 DE JUNIO AL 21 DE JUNIO
SEPTIEMBRE |OCTUBRE NOVIEMBRE |DICIEMBRE [ENERO FEBRERO MARZO IABRIL MAYO JUNIO
LMK VEMKP VEMKD VEMERD VL w LMK VIEMK]D V LMD W bV MK D
e T [ ks 3 TR Bl LR p B i 5 6 ik B
67 B ol 567 Bl o popijiz 10[10 11 7 B o ofiif7 s o ot b6 7 I8 111213 [7 8 o [10

13 [14 15 |16 [17 [FARY13 [14 [15 15 |16 [17 [18 |19

18 (19 20 21 14 (15 16 [17

18 (14 (15 [16 |17 |18 16|17|18|19[20(13(14|15(16/17

20 21 22 23 [24 |18 |19 [20 [21 |22 |22 |23 |24 |25 |26

25 26 27 28 21 22 23 24

25 121 |22 [23 |24 [25 |18[19|20[21|22[23|24(25|26(27|20[21]22[23|24

27 28 29 [30 25 26 27 28 [29 29 |30

28 29 30 [31 25[26(27|28]29(30131 27|28(29(30

CONCRECION CURRICULAR

CONTENIDOS CRITERIOS EVALUACION

ESTANDARES DE APRENDIZAJE

B. Ciberseguridad: 2. Entender y reconocer los

*Ley de propiedad | derechos de autor de los
intelectual. materiales que usamos en Internet.
*Materiales libres o | 3. Seguir, conocer y adoptar
propietarios en la conductas de seguridad y habitos

2.1. Consulta distintas fuentes y utiliza
el servicio web, dando importancia a
la identidad digital.

2.2. Diferencia los materiales sujetos a
derechos de autor frente a los de libre

web. gue permitan la proteccion del distribucion.
individuo en su interaccién en la 3.2. Diferencia de forma correcta el
red. intercambio de informacién seguroy
no seguro.
OBIJETIVOS

ambito de internet.

* Aprender las formas y aplicaciones informaticas que n
la web.

*Entender las razones por las que se debe hacer un uso responsable y respetuoso en el

*Respetar la propiedad y privacidad de otros usuarios de internet.

os aportan una buena seguridad en

*Manejo de las TIC para busqueda de informacidn y realizacidn de actividades.

COMPETENCIAS CLAVE

EVALUACION

*CD: digital

*CAA: aprender a aprender

*CSC: social y civica

* CEC: conciencia y expresiones culturales
* CCL: comunicacién linglistica

*Observacidn sistematica
* Pruebas escritas

e Correccion de tareas
*Rubricas

TABLA 16. TEMPORALIZACION Y CONCRECION UNIDAD DIDACTICA 10
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4.6. PROGRAMACION DE LA UNIDAD DIDACTICA 6

4.6.1. TITULO DE LA UNIDAD DIDACTICA
Con la intencién de hacer mas llamativa la unidad didactica, provocar la atencion

y despertar la motivacion del alumnado desde el primer momento en el que se
presenta la nueva unidad, se ha dotado la misma con el nombre:

DESPIERTA LOS SENTIDOS DE TU ROBOT

4.6.2. CONTENIDOS
Partimos de los contenidos propuestos para su desarrollo dentro de la unidad

didactica numero 6, los cuales corresponden a una parte de lo referente al Bloque 2.
Apartado C. perteneciente a la materia Computaciéon y Robdtica para la ESO segun el
anexo IV de la orden 15 de enero de 2021 (BOJA, 2021, 18 de enero).

A continuacién se citan los contenidos:
- Programacién con lenguajes de texto de microprocesadores.
- Lenguaje de alto nivel.
- Disefio y construccion de robots moviles.

- Entradas: sensores de distancia, sensores de sonido, sensores luminosos,
acelerémetro y magnetémetro.

- Operaciones de lectura y escritura con sensores y actuadores.

- Operaciones con archivos.

4.6.3. OBJETIVOS DIDACTICOS
Los objetivos didacticos marcados para esta unidad se han descrito en relacién

con los contenidos propios de la misma, y son los siguientes:

I. Comprender el vocabulario especifico de la programacién con Crumble y asi
expresarse de forma correcta a la hora de comunicarse con los demas.

II. Utilizar de forma correcta y reconocer un entorno de programacién de bloques
en Crumble.

lll. Montar y programar componentes de un robot, trabajando en equipo, siendo
flexibles y dialogando para encontrar la mejor solucién al problema que se
plantea.
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IV. Programar utilizando bloques, condiciones, aleatoriedad vy variables.
Comprendiendo las distintas funciones, con un buen manejo de la informacion y
ejecutando de forma eficiente el software.

V. Manejar las TIC para busqueda de informacidn necesaria durante el proceso de
realizacion de actividades.

VI. Conocer componentes y mecanismos robdticos, distinguir sus elementos y
entender el funcionamiento de los mismos.

4.6.4. COMPETENCIAS CLAVE
Segun la orden del 15 de enero de 2021 (BOJA, 2021, 18 de enero), se debe

integrar de una forma natural las competencias clave dentro del proceso de ensefianza
aprendizaje. En base a esta legislacion las competencias clave que se van a trabajar en
esta unidad didactica serdn:

- Competencia en comunicacion lingiistica (CCL):

Mediante la adquisicién de vocabulario especifico del tema leyendo e
interpretando la documentacion y realizando la programacion.

- Competencia matematica y competencias basicas en ciencia y tecnologia (CMCT):

Mediante el uso légico matematico y a través del disefio y desarrollo tecnoldgico
de estructuras y sistemas robotizados, con una programacion previa del sistema.

- Competencia digital (CD):

Mediante el manejo de software en el proceso de busqueda de informacion y en el
desarrollo de programas con Crumble.

- Competencia aprender a aprender (CAA):

A través del reciclaje propio del alumnado para adaptarse a los cambios que
puedan darse en la evolucion propia de la tecnologia que se esta trabajando, de
forma que investiguen sobre el contenido y organicen su aprendizaje.

- Competencias sociales y civicas (CSC):

Expresando sus propias ideas a la vez que las ponen en comun con sus compaferos
y compafieras de grupo. Valorando la importancia y consecuencias de la
tecnologia, sabiendo escuchar, tomar decisiones y llegar a acuerdos con los demds
gestionando cualquier conflicto que pueda aparecer.
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- Sentido de iniciativa y espiritu emprendedor (SIEP):

Identificando, planificando y dando solucién a los retos que se les plantean, de
forma que generen sus propias ideas y las lleven a la practica.

- Conciencia y expresiones culturales (CEC):

Mediante la comunicacion de sus ideas y creencias a través del disefio vy
programacién tecnoldgica de los robots.

4.6.5. RECURSOS
A continuacién, se muestra una tabla en la que se determinan los recursos que

se van a utilizar para el desarrollo de la unidad didactica y una descripciéon sobre la
utilizacion de los mismos.

RECURSOS DESCRIPCION

Es un aula completa y amplia. En ella se encuentra
todos los materiales y espacios que necesitamos para el

Aula de Tecnologia 2

desarrollo de las sesiones, como son: ordenadores,
robots, herramientas de montaje y el campo de pruebas

El alumnado utilizara el ordenador para la comprension
Ordenador y la resoluciéon de la totalidad de las actividades
propuestas. La clase se compone de 22 alumnos/as que
dividimos en grupos de 2. Asi que utilizaremos 11 de los

20 ordenadores disponibles.

Con esta herramienta educativa realizada por Google el
alumnado tendra una plataforma digital en la que
Classroom _ _ _
encontrardn material didactico como: manual de
programacion Crumble, manual de montaje MiiBot,

actividades, enlaces a pdaginas web de interés, etc.

Google Classroom Como docentes tenemos acceso al material que hay en
la misma y a la evaluacion de las actividades que el
alumnado irad entregando en la plataforma.
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RECURSOS DESCRIPCION
Crumble Con este software de programacién por bloques, el
e alumnado va a realizar las actividades que se han
e propuesto en la unidad didactica para la programacién
] ~a del robot MiiBot.
MiiBot El robot MiiBot sera el elemento fisico que muestre a

los alumnos y alumnas de forma real la programacion
que han realizado. Cada actividad tendrd wuna
programacion diferente, aumentando su dificultad de
forma progresiva.

En este espacio el alumnado tendra a su disposicidn
todas las zonas donde comprobar si su robot completa
correctamente todos los movimientos que han
programado.

TABLA 17. RECURSOS DIDACTICOS

4.6.6. METODOLOGIA
Como aplicacion metodoldgica de las 9 sesiones que componen la unidad

didactica 6 haremos uso de los siguientes métodos: clase magistral, aprendizaje
colaborativo y gamificacion.

En el comienzo de la primera sesion haremos uso del método de clases
magistrales para introducir la temdtica y explicar los primeros contenidos. También lo
usaremos en todas las sesiones en las que tengamos que exponer nuevos términos,
explicar nuevos bloques para la programacién de MiiBot con Crumble y explicar el
montaje de los mddulos (sensores) a utilizar y su forma de conexion en MiiBot. Como
apoyo a esta parte tedrica, tendremos contenido explicativo (documentos, planos,
videos...) en la plataforma classroom para reforzar el conocimiento del alumnado vy
acceder al contenido rapidamente durante las sesiones o en casa.

La clase estara organizada en grupos de 2 personas, que tendran disponible un
ordenador y un robot por cada pareja. De esta manera tendran que trabajar de forma
conjunta, en constante comunicacién, colaborando mutuamente, aportando ideas y
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atendiendo a las del companero o compafera, mejorando y corrigiendo errores,
escuchando las aportaciones de los demas y siendo respetuosos/as. Esto corresponde
a una secuencia de trabajo que se relaciona con el aprendizaje colaborativo, mientras
el docente, en este caso, realizara una funcién de guia y observacién del desarrollo y
funcionamiento de los grupos. Tendremos que estar atentos a cualquier duda que
surja, resolverla si es individual de grupo o si creemos que es importante aprovecharla
para convertirla en una explicacién de clase. Por ultimo, habrd que controlar la
consecucion de las actividades y su evaluacion.

La parte metodoldgica de la gamificacion se adapta perfectamente a la forma de
trabajo y se estd haciendo uso de la misma gracias a los recursos que se estdn
utilizando. Cuando el alumnado trabaja con Crumble, desarrolla una programacion por
bloques que se asemeja al uso de un juego. La informacion de Crumble (programacion)
se vuelca en MiiBot y este actla en consecuencia de las directrices que se le han dado,
en este sentido, los alumnos y las alumnas también observan los movimientos del
robot para conseguir superar las actividades como parte del reto.

Con el uso de esta metodologia el alumnado va a sentirse motivado y con una
actitud de superacién que se refuerza con la consecuciéon de las actividades. Es parte
del docente promover la motivacion en sus clases, hacer que sean innovadoras y
cercanas con la realidad, con el objetivo de que el alumnado encuentre los retos
alcanzables.
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4.6.7. ACTIVIDADES

- Montaje 1: Para poder realizar las siguientes actividades debes montar el médulo
Buzzer (Zumbador) y mantener el mdédulo Touch sensor (Pulsador) en la parte
superior de MiiBot. Sigue estas instrucciones de montaje:

Modulo Buzzer

ILUSTRACION 13. MONTAJE 1

- Actividad 1: Realiza un programa para que MiiBot se aproxime a un obstaculo sin

chocar con él. Coloca el obstaculo a 50 cm sobre el campo de pruebas y programa
el robot para que emita 3 pitidos con el zumbador, después avance recto hacia el
obstaculo hasta que se aproxime lo maximo posible sin chocar y se detenga
emitiendo un pitido final.

3 Pitidos 1 Pitido
50 cm
---------------------------------- aE nl}
5 8 8 &8 8 &

cm

ILUSTRACION 14. ACTIVIDAD 1
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- Actividad 2: A continuacién, deberas hacer la programacién de MiiBot para que
haga el rodeo de un obstaculo. Coloca el obstaculo a unos 40 cm y crea una
programacion para que el robot emita un pitido inicial, comience a moverse hacia
delante, haga dos giros de 90° para rodear el obstaculo y regrese a la altura del
punto inicial para emitir un pitido final.

Pitido ! Pitido

Y

ILUSTRACION 15. ACTIVIDAD 2

- Actividad 3: Crea un programa para que MiiBot emita una serie de pitidos
aleatorios entre 1 y 6. Deberd hacerlo de forma continua y comenzar cuando

activemos el pulsador.

- Actividad 4: Debes programar tu robot para que se mueva hacia delante de
forma continua y a velocidad lenta, ademas debes programarlo para que emita un
pitido cada vez que presiones el pulsador mientras sigue avanzando.

Fitido =i pulso

LI L Lot T T T YT o

ILUSTRACION 16. ACTIVIDAD 4
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- Actividad 5: Realiza un programa mediante el cual MiiBot se active cuando

presiones el pulsador, en ese momento debe emitir un breve pitido y avanzar
rapidamente unos segundos.

Avarnza y suena un pitido si pulso

----------------- CECTELCREE TR TEC IR TETER-

ILUSTRACION 17. ACTIVIDAD 5

- Actividad 6: Crea un programa para que cuando pulsemos el robot emita un

pitido y avance a mdaxima velocidad 3 segundos. En caso de que no presiones el
pulsador, el robot debe avanzar despacio y sin pitar.

Avanza rapido y suena un pitido si pulso

ILUSTRACION 18. ACTIVIDAD 6

- Actividad 7: Coloca un obstaculo en campo de pruebas y programa MiiBot para

gue gire en forma de circulo alrededor del obstaculo, como si girara en una

rotonda. Haz que comience a moverse emitiendo un pitido corto y realice

una
vuelta al obstaculo volviendo a la posicidn inicial.

sEaEEEy
gat LT
L e,

Pitida
inicial

* "
®
L'

H ®
" .
® "
T T T T L Ll

ILUSTRACION 19. ACTIVIDAD 7
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- Actividad 8: Coloca el obstaculo de la misma manera que en la Actividad 8 y
programa tu robot para que al pulsar, comience emitiendo un pitido corto y gire

alrededor del obstaculo 180° (media vuelta). Si no se pulsa estd parado y si se

vuelve a pulsar realiza otra media vuelta.

Si pulso
pitido
y girg
de 180°

ILUSTRACION 20. ACTIVIDAD 8

- Actividad 9: Coloca dos obstaculos separados unos 30 cm. Haz que tu robot inicie
su movimiento desde la posicidon que ves en la figura, programalo de forma que
realice un giro de 360° hacia la izquierda para rodear un obstdculo y seguidamente

otro giro de 360° hacia la derecha para rodear el otro. Asi describird una

trayectoria con forma de ocho. Al terminar emitira 2 pitidos.

Pitido doble w2

ILUSTRACION 21. ACTIVIDAD 9
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- Montaje 2: Para poder realizar las siguientes actividades debes montar el médulo
Light sensor (Sensor de luz ambiente) en la parte superior y el médulo Sparkle
(Leds) en la parte frontal de MiiBot. Sigue estas instrucciones de montaje:

ILUSTRACION 22. MONTAJE 2

- Actividad 10: Realiza un programa en el que MiiBot circule hacia delante
rapidamente y disminuya su velocidad casi al minimo en el momento que
cologuemos la mano encima de forma que disminuya la luz ambiente que incide
sobre él.

Avanza rapido
si no tapo el sensor

1 [ PRT———

ILUSTRACION 23. ACTIVIDAD 10

- Actividad 11: Programa tu robot para que circule rapidamente hasta el tunel, una
vez que se introduzca deberd avanzar hasta los obstaculos de su interior
lentamente y encender los leds en blanco parando antes de chocar. Después de

Juan Manuel Sanchez Pichel 63



Computacién y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

dos segundos debe ir marcha atrds hasta salir del tunel donde activara los leds en

verde.

RS

ILUSTRACION 24. ACTIVIDAD 11

- Montaje 3: Para poder realizar las siguientes actividades debes conservar el
modulo Light sensor (Sensor de luz ambiente) en la parte superior, colocar
también el mdédulo Sparkle (Leds) en la parte superior y afiadir el médulo Line
sensor (Sensor de linea) en la parte frontal de MiiBot. Sigue estas instrucciones de

montaje:

ILUSTRACION 25. MONTAJE 3
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- Actividad 12: Crea un programa para que MiiBot avance a través de las lineas
paralelas y se detenga en el momento que haya superado 2 de ellas. Juega con el
tiempo para que el sensor de linea actue a partir de haber superado la primera
linea. Asi se detendra en la segunda.

.................... H | |

ILUSTRACION 26. ACTIVIDAD 12

- Actividad 13: Coloca las pirdmides de cartdn dentro del circulo que hay en el
campo de pruebas. Introduce tu robot y programalo de forma que se mueva en su
interior constantemente hasta que expulse todas las piramides de cartén. Para
ello haz que avance recto, cuando detecte la linea retroceda y gire 90°, y de nuevo
vuelva a avanzar.

ILUSTRACION 27. ACTIVIDAD 13

- Actividad 14: Debes hacer que el robot parta desde un lugar fuera del circulo y
una vez dentro comience a expulsar las piramides de carton. Deberds crear un
programa que integre lo aprendido en las actividades 12 y 13.

ILUSTRACION 28. ACTIVIDAD 14
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- Actividad 15: Realiza un programa en el que MiiBot siga en todo momento la
linea del circuito. Ademas coloca el tunel en una parte del circuito, programando

el robot para que cada vez que pase por su interior encienda los leds de color rojo.

e COAMOILGG]

e

ILUSTRACION 29. ACTIVIDAD 15

- Actividad 16: Crea una programacion para que tu robot siga la linea del circuito
constantemente hasta que coloquemos la mano encima disminuyendo la

iluminacidn. En ese momento MiiBot debe salir y parar 5 segundos para de nuevo
volver a coger la linea.

ILUSTRACION 30. ACTIVIDAD 16
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- Montaje 4: Para poder realizar las siguientes actividades debes conservar el
modulo Sparkle (Leds) en la parte superior y aiadir el mdédulo Touch sensor
(Pulsador) en la parte frontal de MiiBot. Sigue estas instrucciones de montaje:

ILUSTRACION 31. MONTAJE 4

- Actividad 17: Crea un programa para que MiiBot avance en linea recta hasta que
choque contra un obstaculo, cuando esto ocurra el robot debera ir hacia atras y
sortear el obstaculo para continuar en la direccion que llevaba inicialmente.

llil-ig..-

BEEEEIEEA N
AFEEEEEERL,

ILUSTRACION 32. ACTIVIDAD 17

Juan Manuel Sanchez Pichel 67



Computacién y Robética 22 ESO. Despierta los sentidos de tu robot

- Actividad 18: Crea una programacion para tu robot que haga que circule en linea
recta dentro del campo de pruebas con leds en verde y cuando choque en una
pared, de marcha atrds con leds en rojo, gire 90° con leds en amarillo. De nuevo
vuelve a iniciar la marcha hasta que choque de nuevo y actue de la misma manera.

ILUSTRACION 33. ACTIVIDAD 18

- Actividad extra para subir nota: Dentro del campo de pruebas coloca libros o

listones maderas de las que hay en el aula para simular un laberinto. Programa tu
robot para que intente escapar de él.

ILUSTRACION 34. ACTIVIDAD EXTRA
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4.6.8. TEMPORALIZACION Y DESCRIPCION DE LAS SESIONES
La unidad didactica 6 se desarrollard a lo largo de 9 sesiones. Cada sesion segun

el horario es de una hora, pero contaremos con un margen de 5 minutos entre la

llegada y la salida del alumnado a la clase, por lo que estimamos un tiempo util de 55

minutos.

En la siguiente tabla se observa la temporalizacién de la unidad:

SESION

DESCRIPCION

DURACION

FECHA

1

Desarrollo entorno al montaje y

programacion de: zumbador y bloque estado

55 min

08/02/2022

Desarrollo entorno al montaje y
programacion de: zumbador, aleatoriedad y
blogue condicion

55 min

14/02/2022

Desarrollo entorno al montaje y
programacion de: zumbador, pulsadory
bloque condicién

55 min

15/02/2022

Desarrollo entorno al montaje y
programacion de: zumbador, pulsadory
velocidad motores en giros

55 min

21/02/2022

Desarrollo entorno al montaje y
programacién de: zumbador, sensor de luz,
leds, giros, bloque condicién y variables

55 min

22/02/2022

Desarrollo entorno al montaje y
programacion de: sensor de luz, sensor de
linea, leds y variables

55 min

01/03/2022

Desarrollo entorno al montaje y
programacion de: sensor de linea y bloque
condicién

55 min

07/03/2022

Desarrollo entorno al montaje y
programacion de: sensor de linea, sensor de
luz, bloque condicidn y variables

55 min

08/03/2022

9

Desarrollo entorno al montaje y
programacion de: pulsador, leds y bloque
condicién

55 min

14/03/2022

DURACION TOTAL: 9 SESIONES

Del 8 de Febrero de al 14 de Marzo de 2022

TABLA 18. TEMPORALIZACION DE LAS SESIONES
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4.6.8.1. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 1

IES Sierra Magina FECHA 08/02/2022
PROEESOR JL_Jan Manuel Sanchez ASIGNATURA Comlpytacién Y | SESION
Pichel Robdtica 1
HORARIO De 11:40a12:40 DURACION 55 minutos
GRUPO 22 ESO-CoyRo N2 ALUMNOS/AS | 22
UNIDAD DIDACTICA DESPIERTA LOS SENTIDOS DE TU ROBOT
BLOQUE DE Blogue 2. Computacion fisica y Robdtica
CONTENIDOS Apartado C. Robédtica
OD I. Comprender que es un zumbador
OD II. Utilizar correctamente el entorno de programacién Crumble
OBIJETIVOS OD Ill. Trabajar en equipo de forma colaborativa
DIDACTICOS OD IV. Programar el zumbador con el bloque de estado SET
OD V. Manejar las TICs
OD VI. Conocer mdédulos y elementos de conexion en Miibot
eSS - Médulo Buzzer (zumbador)
- Bloque de estado SET
- Montaje de Miibot
CONTENIDOS Procedimentales | - Montaje de zumbador
- Programacion con Crumble
Actitudinales - Trabajo er? ,equipo, gest.ién de grupo 5
- Colaboracion en montaje y programacién
- Explicacion de los nuevos conceptos introducidos
METODOLOGIA - Observacion y guia durante la realizacion de las actividades
- Evaluacién de las actividades realizadas
- Montaje del zumbador
ACTIVIDADES - Realizacion de las actividades 1y 2
COMPETENCIAS CCL, CMCT, CD, CAA, CSC, SIEP y CEC
- Aula de tecnologia 2
- Proyector ° - Crumble
RECURSOS - Miibot
- Ordenadores
- Campo de pruebas
- Classroom
Secuencia Tiempo
DESARROLLO - Introduccion y explicacién inicial - 15 minutos
- Realizaciéon de actividades - 40 minutos
- Observacion sistematica del trabajo | Criterios Estandares de
, en grupo Evaluacidon | aprendizaje
EVALUACION - Calificacién de las actividades 3y4 3.1,3.3,34,
realizadas 4.1y4.2
Se observara en todo momento el desarrollo del trabajo del
OBSERVACIONES | alumnado y con especial disponibilidad a los grupos que presenten
alguna dificultad para la consecucion de las actividades.

TABLA 19. HOJA DESCRIPTIVA SESION 1
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4.6.8.2. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 2

IES Sierra Magina FECHA 14/02/2022
PROEESOR JL_Jan Manuel Sanchez ASIGNATURA Comlpytacién Y | SESION
Pichel Robdtica y)
HORARIO De 13:40 a 14:40 DURACION 55 minutos
GRUPO 22 ESO-CoyRo N2 ALUMNOS/AS | 22
UNIDAD DIDACTICA DESPIERTA LOS SENTIDOS DE TU ROBOT
BLOQUE DE Blogue 2. Computacion fisica y Robdtica
CONTENIDOS Apartado C. Robédtica
OD I. Comprender la condicionalidad
OD II. Utilizar correctamente el entorno de programacién Crumble
OBIJETIVOS OD Ill. Trabajar en equipo de forma colaborativa
DIDACTICOS OD IV. Programar el zumbador, pulsador, condicién y aleatoriedad.
OD V. Manejar las TICs
OD VI. Conocer mdédulos y elementos de conexion en Miibot
- Bloque condicional
Conceptuales - Bloque aleatoriedad
- Bloque de estado SET
CONTENIDOS . - Montaje de Miibot
Procedimentales .
- Programacion con Crumble
Actitudinales - Trabajo er? ,equipo, gest.ién de grupo 5
- Colaboracion en montaje y programacién
- Explicacion de los nuevos conceptos introducidos
METODOLOGIA - Observacion y guia durante la realizacion de las actividades
- Evaluacién de las actividades realizadas
ACTIVIDADES - Realizacion de las actividades 3y 4
COMPETENCIAS CCL, CMCT, CD, CAA, CSC, SIEP y CEC
- Aula de tecnologia 2
- Proyector ° - Crumble
RECURSOS - Miibot
- Ordenadores
- Campo de pruebas
- Classroom
Secuencia Tiempo
DESARROLLO - Explicacion bloque condicional - 15 minutos
- Realizaciéon de actividades - 40 minutos
- Observacion sistematica del trabajo | Criterios Estandares de
, en grupo Evaluacidon | aprendizaje
EVALUACION - Calificacién de las actividades 3y4 3.1,3.3,34,
realizadas 4.1y4.2
Se observara en todo momento el desarrollo del trabajo del
OBSERVACIONES | alumnado y con especial disponibilidad a los grupos que presenten
alguna dificultad para la consecucion de las actividades.

TABLA 20. HOJA DESCRIPTIVA SESION 2
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4.6.8.3. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 3

IES Sierra Magina FECHA 15/02/2022
PROEESOR JL_Jan Manuel Sanchez ASIGNATURA Comlpytacién Y | SESION
Pichel Robdtica
HORARIO De 11:40a12:40 DURACION 55 minutos 3
GRUPO 22 ESO-CoyRo N2 ALUMNOS/AS | 22
UNIDAD DIDACTICA DESPIERTA LOS SENTIDOS DE TU ROBOT
BLOQUE DE Blogue 2. Computacion fisica y Robdtica
CONTENIDOS Apartado C. Robédtica
OD I. Comprender los giros y sus formas
OD II. Utilizar correctamente el entorno de programacién Crumble
OBIJETIVOS OD lll. Trabajar en equipo de forma colaborativa
DIDACTICOS OD IV. Programar el zumbador, pulsador y condicién
OD V. Manejar las TICs
OD VI. Conocer mdédulos y elementos de conexion en Miibot
- Bloque condicional
Conceptuales - Giros (velocidades en motores)
- Bloque de estado SET
CONTENIDOS . - Montaje de Miibot
Procedimentales .
- Programacion con Crumble
Actitudinales - Trabajo er? ,equipo, gest.ién de grupo 5
- Colaboracion en montaje y programacién
- Explicacion de los nuevos conceptos introducidos
METODOLOGIA - Observacion y guia durante la realizacion de las actividades
- Evaluacién de las actividades realizadas
ACTIVIDADES - Realizacion de las actividades 5y 6
COMPETENCIAS CCL, CMCT, CD, CAA, CSC, SIEP y CEC
- Aula de tecnologia 2
- Proyector ° - Crumble
RECURSOS - Miibot
- Ordenadores
- Campo de pruebas
- Classroom
Secuencia Tiempo
DESARROLLO - Explicacidn de los giros - 15 minutos
- Realizaciéon de actividades - 40 minutos
- Observacion sistematica del trabajo | Criterios Estandares de
, en grupo Evaluacidon | aprendizaje
EVALUACION - Calificacién de las actividades 3y4 3.1,3.3,34,
realizadas 4.1y4.2
Se observara en todo momento el desarrollo del trabajo del
OBSERVACIONES | alumnado y con especial disponibilidad a los grupos que presenten
alguna dificultad para la consecucion de las actividades.

TABLA 21. HOJA DESCRIPTIVA SESION 3
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4.6.8.4. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 4

IES Sierra Magina FECHA 21/02/2022
PROEESOR JL_Jan Manuel Sanchez ASIGNATURA Comlpytaaon Y | SESION
Pichel Robdtica 4
HORARIO De 13:40 a 14:40 DURACION 55 minutos
GRUPO 22 ESO-CoyRo N2 ALUMNOS/AS | 22
UNIDAD DIDACTICA DESPIERTA LOS SENTIDOS DE TU ROBOT
BLOQUE DE Blogue 2. Computacion fisica y Robdtica
CONTENIDOS Apartado C. Robédtica
OD I. Comprender los giros y sus formas
OD II. Utilizar correctamente el entorno de programacién Crumble
OBIJETIVOS OD lll. Trabajar en equipo de forma colaborativa
DIDACTICOS OD IV. Programar el zumbador, pulsador y velocidades motores
OD V. Manejar las TICs
OD VI. Conocer mdédulos y elementos de conexion en Miibot
Conceptuales - Giros (velocidades en motores)
P - Bloque de estado SET
CONTENIDOS Procedimentales | Montaje d?,M“bOt
- Programacion con Crumble
Actitudinales - Trabajo er? ,equo, gest.lon de grupo 5
- Colaboracion en montaje y programacién
- Explicacion de los nuevos conceptos introducidos
METODOLOGIA - Observacion y guia durante la realizacion de las actividades
- Evaluacién de las actividades realizadas
ACTIVIDADES - Realizacion de las actividades 7 y 8
COMPETENCIAS CCL, CMCT, CD, CAA, CSC, SIEP y CEC
:ﬁ:olaslcit;u:cnologla 2 _Crumble
RECURSOS Y - Miibot
- Ordenadores
- Campo de pruebas
- Classroom
Secuencia Tiempo
DESARROLLO - Expl|.caC|.<?n recuer.dfn giros -10 m!nutos
- Realizacién de actividades - 40 minutos
- Video de robots moviles reales - 5 minutos
- Observacion sistematica del trabajo | Criterios Estandares de
, en grupo Evaluacidon | aprendizaje
AL Eieh - Calificacién de las actividades 3y4 3.1,3.3,34,
realizadas 41y4.2
Se observara en todo momento el desarrollo del trabajo del
OBSERVACIONES | alumnado y con especial disponibilidad a los grupos que presenten
alguna dificultad para la consecucion de las actividades.

TABLA 22. HOJA DESCRIPTIVA SESION 4
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4.6.8.5. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 5

IES Sierra Magina FECHA 22/02/2022
PROEESOR JL_Jan Manuel Sanchez ASIGNATURA Comlpgtacién Y | SESION
Pichel Robdtica
HORARIO De 11:40 a2 12:40 DURACION 55 minutos 5
GRUPO 22 ESO-CoyRo N2 ALUMNOS/AS | 22
UNIDAD DIDACTICA DESPIERTA LOS SENTIDOS DE TU ROBOT
BLOQUE DE Blogue 2. Computacion fisica y Robdtica
CONTENIDOS Apartado C. Robédtica
OD I. Comprender los giros, el sensor de luz y las variables
OD II. Utilizar correctamente el entorno de programacién Crumble
OBIJETIVOS OD lll. Trabajar en equipo de forma colaborativa
DIDACTICOS OD IV. Programar el zumbador, sensor de luz y leds
OD V. Manejar las TICs
OD VI. Conocer médulos y elementos de conexién en Miibot
- Giros (velocidades en motores)
Conceptuales - Mddulo Light sensor (sensor de luz)
- Bloque de variables
CONTENIDOS . - Montaje de Miibot
Procedimentales .
- Programacion con Crumble
Actitudinales - Trabajo er? ,equipo, gest.ién de grupo 5
- Colaboracion en montaje y programacién
- Explicacion de los nuevos conceptos introducidos
METODOLOGIA - Observacion y guia durante la realizacion de las actividades
- Evaluacién de las actividades realizadas
- Montaje sensor de luz y leds
ACTIVIDADES - Realizacion de las actividades 9y 10
COMPETENCIAS CCL, CMCT, CD, CAA, CSC, SIEP y CEC
- Aula de tecnologia 2
- Proyector ° - Crumble
RECURSOS - Miibot
- Ordenadores
- Campo de pruebas
- Classroom
Secuencia Tiempo
DESARROLLO - Explicacion sensor de luz y variables - 15 minutos
- Realizaciéon de actividades - 40 minutos
- Observacion sistematica del trabajo | Criterios Estandares de
, en grupo Evaluacidon | aprendizaje
EVALUACION - Calificacién de las actividades 3y4 3.1,3.3,34,
realizadas 4.1y4.2
Se observara en todo momento el desarrollo del trabajo del
OBSERVACIONES | alumnado y con especial disponibilidad a los grupos que presenten
alguna dificultad para la consecucion de las actividades.

TABLA 23. HOJA DESCRIPTIVA SESION 5
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4.6.8.6. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 6

IES Sierra Magina FECHA 01/03/2022
PROEESOR JL_Jan Manuel Sanchez ASIGNATURA Comlpgtacién Y | SESION
Pichel Robdtica
HORARIO De 11:40 a2 12:40 DURACION 55 minutos 6
GRUPO 22 ESO-CoyRo N2 ALUMNOS/AS | 22
UNIDAD DIDACTICA DESPIERTA LOS SENTIDOS DE TU ROBOT
BLOQUE DE Blogue 2. Computacion fisica y Robdtica
CONTENIDOS Apartado C. Robédtica
OD I. Comprender el sensor de luz y sensor de linea
OD II. Utilizar correctamente el entorno de programacién Crumble
OBIJETIVOS OD Ill. Trabajar en equipo de forma colaborativa
DIDACTICOS OD IV. Programar el sensor de luz, sensor de linea y leds
OD V. Manejar las TICs
OD VI. Conocer médulos y elementos de conexién en Miibot
- Médulo Sparkles (leds)
eSS - Mddulo Light sensor (sensor de luz)
- Médulo Line sensor (sensor de linea)
CONTENIDOS - Bloque_de varl_ailbIeS
. - Montaje de Miibot
Procedimentales .
- Programacion con Crumble
Actitudinales - Trabajo er? ,equipo, gest.ién de grupo 5
- Colaboracion en montaje y programacién
- Explicacion de los nuevos conceptos introducidos
METODOLOGIA - Observacion y guia durante la realizacion de las actividades
- Evaluacién de las actividades realizadas
- Montaje sensor de linea
ACTIVIDADES - Realizacion de las actividades 11y 12
COMPETENCIAS CCL, CMCT, CD, CAA, CSC, SIEP y CEC
- Aula de tecnologia 2
- Proyector ° - Crumble
RECURSOS - Miibot
- Ordenadores
- Campo de pruebas
- Classroom
Secuencia Tiempo
DESARROLLO - Explicacion sensor de linea - 15 minutos
- Realizaciéon de actividades - 40 minutos
- Observacion sistematica del trabajo | Criterios Estandares de
, en grupo Evaluacidon | aprendizaje
EVALUACION - Calificacién de las actividades 3y4 3.1,3.3,34,
realizadas 4.1y4.2
Se observara en todo momento el desarrollo del trabajo del
OBSERVACIONES | alumnado y con especial disponibilidad a los grupos que presenten
alguna dificultad para la consecucion de las actividades.

TABLA 24. HOJA DESCRIPTIVA SESION 6
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4.6.8.7. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 7

IES Sierra Magina FECHA 07/03/2022
PROEESOR JL_Jan Manuel Sanchez ASIGNATURA Comlpytacién Y | SESION
Pichel Robdtica
HORARIO De 13:40 a 14:40 DURACION 55 minutos 7
GRUPO 22 ESO-CoyRo N2 ALUMNOS/AS | 22
UNIDAD DIDACTICA DESPIERTA LOS SENTIDOS DE TU ROBOT
BLOQUE DE Blogue 2. Computacion fisica y Robdtica
CONTENIDOS Apartado C. Robédtica
OD I. Comprender el sensor de luz y sensor de linea
OD II. Utilizar correctamente el entorno de programacién Crumble
OBIJETIVOS OD lll. Trabajar en equipo de forma colaborativa
DIDACTICOS OD IV. Programar sensor de luz, sensor de linea y condicién
OD V. Manejar las TICs
OD VI. Conocer mdédulos y elementos de conexion en Miibot
- Mddulo Light sensor (sensor de luz)
Conceptuales - Médulo Line sensor (sensor de linea)
- Bloque de condicién
CONTENIDOS . - Montaje de Miibot
Procedimentales .
- Programacion con Crumble
Actitudinales - Trabajo er? ,equipo, gest.ién de grupo 5
- Colaboracion en montaje y programacién
- Explicacion de los nuevos conceptos introducidos
METODOLOGIA - Observacion y guia durante la realizacion de las actividades
- Evaluacién de las actividades realizadas
ACTIVIDADES - Realizacion de las actividades 13 y 14
COMPETENCIAS CCL, CMCT, CD, CAA, CSC, SIEP y CEC
- Aula de tecnologia 2
- Proyector ° - Crumble
RECURSOS - Miibot
- Ordenadores
- Campo de pruebas
- Classroom
Secuencia Tiempo
DESARROLLO - Explicacion condicion para seguir linea - 15 minutos
- Realizaciéon de actividades - 40 minutos
- Observacion sistematica del trabajo | Criterios Estandares de
, en grupo Evaluacidon | aprendizaje
EVALUACION - Calificacién de las actividades 3y4 3.1,3.3,34,
realizadas 4.1y4.2
Se observara en todo momento el desarrollo del trabajo del
OBSERVACIONES | alumnado y con especial disponibilidad a los grupos que presenten
alguna dificultad para la consecucion de las actividades.

TABLA 25. HOJA DESCRIPTIVA SESION 7
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4.6.8.8. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 8

IES Sierra Magina FECHA 08/03/2022
PROEESOR JL_Jan Manuel Sanchez ASIGNATURA Comlpytacién Y | SESION
Pichel Robdtica
HORARIO De 11:40a12:40 DURACION 55 minutos 8
GRUPO 22 ESO-CoyRo N2 ALUMNOS/AS | 22
UNIDAD DIDACTICA DESPIERTA LOS SENTIDOS DE TU ROBOT
BLOQUE DE Blogue 2. Computacion fisica y Robdtica
CONTENIDOS Apartado C. Robédtica
OD I. Comprender el sensor de luz y sensor de linea
OD II. Utilizar correctamente el entorno de programacién Crumble
OBIJETIVOS OD lll. Trabajar en equipo de forma colaborativa
DIDACTICOS OD IV. Programar sensor de luz, sensor de linea, leds y condicién
OD V. Manejar las TICs
OD VI. Conocer mdédulos y elementos de conexion en Miibot
- Mddulo Light sensor (sensor de luz)
Conceptuales - Médulo Line sensor (sensor de linea)
- Bloque de condicién
CONTENIDOS . - Montaje de Miibot
Procedimentales .
- Programacion con Crumble
Actitudinales - Trabajo er? ,equipo, gest.ién de grupo 5
- Colaboracion en montaje y programacién
- Explicacion de los nuevos conceptos introducidos
METODOLOGIA - Observacion y guia durante la realizacion de las actividades
- Evaluacién de las actividades realizadas
ACTIVIDADES - Realiza.cién de las actividades 15y 16
- Montaje pulsador frontal
COMPETENCIAS CCL, CMCT, CD, CAA, CSC, SIEP y CEC
- Aula de tecnologia 2
- Proyector ° - Crumble
RECURSOS - Miibot
- Ordenadores
- Campo de pruebas
- Classroom
Secuencia Tiempo
DESARROLLO - Realizacién de actividades - 40 minutos
- Montaje de pulsador - 15 minutos
- Observacion sistematica del trabajo | Criterios Estandares de
, en grupo Evaluacidon | aprendizaje
EVALUACION - Calificacién de las actividades 3y4 3.1,3.3,34,
realizadas 4.1y4.2
Se observara en todo momento el desarrollo del trabajo del
OBSERVACIONES | alumnado y con especial disponibilidad a los grupos que presenten
alguna dificultad para la consecucion de las actividades.

TABLA 26. HOJA DESCRIPTIVA SESION 8
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4.6.8.9. HOJA DESCRIPTIVA: SESION 9

IES Sierra Magina FECHA 14/03/2022
PROEESOR JL_Jan Manuel Sanchez ASIGNATURA Comlpytacién Y | SESION
Pichel Robdtica
HORARIO De 13:40 a 14:40 DURACION 55 minutos 9
GRUPO 22 ESO-CoyRo N2 ALUMNOS/AS | 22
UNIDAD DIDACTICA DESPIERTA LOS SENTIDOS DE TU ROBOT
BLOQUE DE Blogue 2. Computacion fisica y Robdtica
CONTENIDOS Apartado C. Robédtica
OD I. Comprender choque con pulsador
OD II. Utilizar correctamente el entorno de programacién Crumble
OBIJETIVOS OD lll. Trabajar en equipo de forma colaborativa
DIDACTICOS OD IV. Programar el sensor leds, pulsador y condicién
OD V. Manejar las TICs
OD VI. Conocer mdédulos y elementos de conexion en Miibot
- Médulo Sparkles
Conceptuales - Médulo pulsador
- Bloque de condicién
CONTENIDOS . - Montaje de Miibot
Procedimentales .
- Programacion con Crumble
Actitudinales - Trabajo er? ,equipo, gest.ién de grupo 5
- Colaboracion en montaje y programacién
- Explicacion de los nuevos conceptos introducidos
METODOLOGIA - Observacion y guia durante la realizacion de las actividades
- Evaluacién de las actividades realizadas
ACTIVIDADES - Realiza.cién de las actividades 17 y 18
- Montaje pulsador frontal
COMPETENCIAS CCL, CMCT, CD, CAA, CSC, SIEP y CEC
- Aula de tecnologia 2
- Proyector ° - Crumble
RECURSOS - Miibot
- Ordenadores
- Campo de pruebas
- Classroom
Secuencia Tiempo
DESARROLLO - Explicaciéon choque con pulsador - 15 minutos
- Realizaciéon de actividades - 40 minutos
- Observacion sistematica del trabajo | Criterios Estandares de
, en grupo Evaluacidon | aprendizaje
EVALUACION - Calificacién de las actividades 3y4 3.1,3.3,34,
realizadas 4.1y4.2
Se observara en todo momento el desarrollo del trabajo del
OBSERVACIONES | alumnado y con especial disponibilidad a los grupos que presenten
alguna dificultad para la consecucion de las actividades.

TABLA 27. HOJA DESCRIPTIVA SESION 9
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4.6.9. EVALUACION
La forma de evaluacion hacia el alumnado sera la evaluacion continua y una final

por cada trimestre. Ademas, se utilizard el método de la observacion directa y se
tomara nota constantemente del desarrollo y la consecucién de los objetivos por parte
del alumnado.

El apartado de evaluacion serd uno de los pilares mas importantes de la unidad
didactica. Esta parte sera la que nos muestre el nivel de logro que el alumnado ha
adquirido a lo largo del proceso ensefianza-aprendizaje y nos mostrara las
competencias clave que han desarrollado.

La calificacion de todos los aspectos relacionados con el aprendizaje del
alumnado se hara mediante una rubrica, la cual tendra dos cometidos:

- Serd una herramienta que nos facilitara como docentes la calificacion de las
actividades en las que trabaje el alumnado durante el desarrollo de los contenidos
de la unidad didactica.

- Serd un elemento facilitador y de caracter informativo para que el alumnado
conozca la forma en la que va a ser evaluado. Estos/as tendran acceso a ella en la
plataforma de classroom.

La actitud y comportamiento del alumnado serd evaluada mediante la
observacion en el dia a dia y siendo un factor que tendremos en cuenta a la hora de
calificar el trabajo en las actividades dentro de la rubrica.

Como instrumento de recuperacién en caso de que haya alumnado que no
consiga alcanzar los requerimientos minimos para superar la asignatura, se pondra a su
disposicion la realizacion de un trabajo relacionado con el contenido impartido.

A continuacién se muestra una tabla en la que se relacionan los aspectos e
instrumentos de evaluacién asi como el formato de rubrica que se va a utilizar para la
calificacion.
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4.6.9.1. RELACION ENTRE LOS INSTRUMENTOS DE EVALUACION

INSTRUMENTOS DE EVALUACION - CO Y RO 22 ESO

CRITERIOS ESTANDARES DE COMP OBIJETIVOS EVALUACION
DE EV. APRENDIZAJE CLAVE DIDACTICOS
3. Ser capaz 3.1. Describe los requisitos | CCL, I. Comprender el - Evaluacidén
de construir de un sistema robdtico CMCT, | vocabulario especifico de mediante
un sistema sencillo, analizando su CD, la programacion con .,
. e . observacion
robdtico descripcion en texto y lo CAA, Crumble. Y asi expresarse )
movil, en el relaciona con problemasy | CSC, de forma correcta a la directa y de
contexto de soluciones similares. SIEP, hora de comunicarse con forma oral.
un problema 3.3. Escribe el software de | CEC los demas. -Toma de
del mundo control de un sistema Il. Utilizar de forma datos:
real. robético sencillo, en base correcta y reconocer un
o . - Informe y
al disefio, con un lenguaje entorno de programacién L
de programacién textual y de bloques en Crumble. rdbrica de
depura el cadigo. VI. Conocer componentes | practicas.
3.4. Realiza, de manera y mecanismos robdticos. - Calificacion
segura, el montaje, la Distinguir sus elementos y final
configuracién e entender el
interconexion de los funcionamiento de los
componentes de un mismos.
sistema robético.
4. Trabajar en | 4.1. Explica las decisiones CCL, lll. Montar y programar - Evaluacion
equipo en el tomadas en equipo, en CD, componentes de un robot, mediante
proyecto de cuanto a la organizaciéony | CAA, trabajando en equipo, .,
9 e . : . observacion
construccién planificacion del trabajo. CSC, siendo flexibles y )
de un sistema | 4.2. Expresa sus ideas de SIEP dialogando para encontrar directay de
robético, forma asertiva, haciendo la mejor solucién al forma oral.
colaborando y | aportaciones al grupoy problema que se plantea. -Toma de
comunicando- | valorando las ideas de los IV. Programar utilizando datos:
se de forma demas. bloques, condiciones,
. . Informey
adecuada. aleatoriedad y variables, o
comprendiendo las rdbrica de
distintas funciones, con un | practicas.
buen manejo de la - Calificacién
informacién y ejecutando final

de forma eficiente el
software.

V. Manejar las TIC para
busqueda de informacion
necesaria durante el
proceso de realizacion de
actividades.

TABLA 28. RELACION INSTRUMENTOS DE EVALUACION
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4.6.9.2. RUBRICA DE CALIFICACION

RUBRICA - COMPUTACION Y ROBOTICA

ALUMNO/A | ... CURSO 22 ESO
GRUPO Ne ANO 2021/2022
CRITERIO DE CALIFICACION
No es posible | Lo intenta | Muestra un Completa la Completa
determinar pero no nivel medio. actividad y el todo lo que
ningun nivel | muestra Maneja el montaje del se le pide e s
ni apenas montaje y no robot pero con incluso en E'
competencia | dominio la algunos errores ocasiones 8
necesaria dela programacioén | en cuanto ala aporta (J:
materia o viceversa programacion, mejoras. E‘
uso de los Muestra o
bloquesy creatividad e JU’
funciones del ingenio -
robot v
0 puntos 2,5 puntos 5 puntos 7’5 puntos 10 puntos
MONTAIJE 1.
9( ACTIVIDAD 1.
=] ACTIVIDAD 2.
= ACTIVIDAD 3.
< ACTIVIDAD 4.
TOTAL CALIFICACION | ......
TABLA 29. RUBRICA DE CALIFICACION
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ANEXO |

INSTRUMENTOS DE EVALUACION - COMPUTACION Y ROBOTICA 22 ESO

w
o w
= =) « TOTAL TOTAL
7 2 ESTANDARES DE APRENDIZAIJE EJERCICIOS O TRABAJO
g ub g CRITERIOS DE EVALUACION EVALUABLES COMPETENCIAS ACTIVIDADES PRACTICA'S EXAMEN PORCENTAJE | PORCENTAIJE
= @ TRIMESTRE ANUAL
-
1.1. Identifica los principales tipos de instrucciones
dentifica | | d
E 1. Entender como funciona que componen un programa informatico.
i i ati .2. Utili i CCL, CMCT, CD,
E w internamente un programa |nfor'mz'it|co, 1.2. Utiliza datos y operaciones adecuadas a cada 2,50% 17,50% 5,00% 25,0% 8,33%
a la manera de elaborarlo y sus principales | problema concreto. CAA
é componentes. 1.3. Identifica diferentes herramientas utilizadas
(@] 9 en la creacion de aplicaciones.
(72) o |
— i
(@) 2.1. Descompone problemas complejos en otros
\% +'4 2. Resolver la variedad de problemas mas pequefios e integra sus soluciones para dar
O ﬂ<ﬁ Lle se presentan cuando se desarrolla respuesta al original. CCL, CMCT, CD
o 7.} quesep ) 2.2 Identifica similitudes entre problemas y ’ i 2,50% 17,50% 5,00% 25,0% 8,33%
§ w g una pieza de software y generalizar las reutiliza las soluciones CAA, CSC, SIEP
(a] soluciones. " L ’
< 2.3. Utiliza la creatividad basada en el pensamiento
119 é ; ; computacional para resolver problemas.
8 ‘O t 3.1. Analiza los requerimientos de la aplicaciony
o o O realiza un disefio basico que responda a las
-8 <L Y| 3. Realizar el ciclo de vida completo del | necesidades del usuario. CCL, CMCT, CD,
o 5 desarrollo de una aplicacién: anélisis, 3.2. Desarrolla el cédigo de una aplicacién en base | CAA, CSC, SIEP, 2,50% 17,50% 5,00% 25,0% 8,33%
[a] disefio, programacion y pruebas. a un disefio previo. CEC
=) g 3.3. Elabora y ejecuta las pruebas del cédigo
o (@) desarrollado y de la usabilidad de la aplicacion.
g E . . 4.1. Explica las decisiones tomadas en equipo, en
4. Trabajar en equipo en el proyecto de o e . .
-~ = construccion de una aplicacion cuanto a la organizacion y planificacion del trabajo. CCL CD. CAA
E S . P 4.2. Expresa sus ideas de forma asertiva, haciendo . ! 2,50% 17,50% 5,00% 25,0% 8,33%
multimedia sencilla, colaborando y . . CSC, SIEP
) comunicandose de forma adecuada aportaciones al grupo y valorando las ideas de los
’ demds.
TOTAL PRIMER TRIMESTRE 10,00% 70,00% 20,00% 100,00% 33,33%

TABLA 30. INSTRUMENTOS DE EVALUACION Y PORCENTAJE EN CALIFICACION 12 TRIMESTRE
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ANEXO Il

INSTRUMENTOS DE EVALUACION - COMPUTACION Y ROBOTICA 22 ESO

w
o w
= TOTAL TOTAL
(%] 8 CRITERIOS DE < EJERCICIOS O TRABAIJO,
= ub b " ESTANDARES DE APRENDIZAJE EVALUABLES | COMPETENCIAS < EXAMEN PORCENTAJE | PORCENTAJE
= = EVALUACION ACTIVIDADES PRACTICAS
= ) TRIMESTRE ANUAL
-
> 1. Comprender los principios de 1L Expllc'a que es un robo't.
w ingenieria en los que se basan los 1.2. Describe el funcionamiento general de un robot e CCL. CMCT. CD
] robots. su funcionamiento identifica las tecnologias vinculadas. CAA’ T 10,00% 12,50% 2,50% 25,0% 8,33%
=] com c;nentes caracterl’st,icas 1.3. Identifica los diferentes elementos de un robot en
% < P Y i relacion a sus caracteristicas y funcionamiento.
o (&) 2.1. Clasifica robots en base a su campo de aplicacién y sus
E’ ‘5 2. Comprender el impacto ;a;athee;S:llbc:Sc'uestiones éticas vinculadas al
2 o presente y futuro de la robética - ) CSC, SIEP, CEC 2,50% 0 7,50% 10,0% 3,33%
O o en nuestra sociedad comportamiento de los robots.
G o ’ 2.3. Explica beneficios y riesgos derivados del uso de
< > robots.
S < 3.1. Describe los requisitos de un sistema robdtico
< r_‘ L_) sencillo, analizando su descripcion en texto y lo relaciona
g (@) v con problemas y soluciones similares.
29 o e ; 3.2. Disefia un sistema robético movil, dados unos
X = . requisitos, seleccionando sus componentes.
a 2 \9 ii'sfeer:\caaf;;é(:ieczo:;t:lre:nel 3.3. Escribe el software de control de un sistema robético | CCL, CMCT, CD,
N g contexto de un roblergqa del sencillo, en base al disefio, con un lenguaje de CAA, CSC, SIEP, 3,50% 31,50% 0 35,0% 11,67%
[a] = P programacion textual y depura el cédigo. CEC
D mundo real. ) :
- ] 3.4. Realiza, de manera segura, el montaje, la
((-) o configuracion e interconexién de los componentes de un
g E sistema robético.
- 8 3.5. Prueba un sistema robdtico en base a los requisitos
n . del mismo y lo evalua frente a otras alternativas.
= (] 4. Trabajar en equipo en el . . .
2 proyecto de construccion de un 4.1. Explica las decisiones tomadas en equipo, en cuanto a
< sistema robtico, colaborando y la organizacion y planificacion del tra'bajo4 ' CCL, CD, CAA, 4,00% 26,00% 0 30,0% 10,00%
[a] comunicndose de forma 4.2. Expresa sus ideas de forma asertiva, haciendo CSC, SIEP
o adecuada aportaciones al grupo y valorando las ideas de los demds.
TOTAL SEGUNDO TRIMESTRE 20,00% 70,00% 10,00% 100,00% 33,33%

TABLA 31. INSTRUMENTOS DE EVALUACION Y PORCENTAJE EN CALIFICACION 22 TRIMESTRE
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ANEXO IlI

INSTRUMENTOS DE EVALUACION - COMPUTACION Y ROBOTICA 22 ESO

w
o w
a 2 A TOTAL TOTAL
" ” ESTANDARES DE APRENDIZAJE EJERCICIOS O TRABAJO
= ub g CRITERIOS DE EVALUACION COMPETENCIAS < ! EXAMEN PORCENTAIJE | PORCENTAIJE
] EVALUABLE ACTIVIDADE PRACTICA
E g'g' = 2 £ 2 UL TRIMESTRE ANUAL
w 1. Conocer los criterios de seguridad y -
(o) ser responsable a la hora de utilizar los 1.1, Utiliza Internet'de f°fma responsable,
g < servicios de intercambio y publicacion respetando la propiedad intelectual en el CD, CAA, CSC, CEC | 7,00% 21,00% 7,00% 35,0% 11,67%
e 2 de informacidn en Internet. intercambio de informacién.
o -1 — — —
S | B &z everserreonmer o et | TS B i e
brrf 5_; = Iaut'tor df los materiales que usamos en 2.2, Diferencia los materiales sujetos a derechos de CCL, CD, CSC, CEC | 6,00% 18,00% 6,00% 30,0% 10,00%
‘é’ E =] meret autor frente a los de libre distribucién.
w o
o |8 g
o (@]
3¢ O =<
.. » O
3 (@] 2 3.1. Aplica habitos correctos en plataformas
[a] 2 L 3. Segui dot duct virtuales y emplea contrasefias seguras.
=) 2 g d' egwr',dcodnochelrb\(ta optar con 'tuc is 3.2. Diferencia de forma correcta el intercambio de
o E w ¢ Seg“fﬁ ady habitos que permitan fa informacidn seguro y no seguro. CD, CAA, CSC, CEC | 7,00% 21,00% 7,00% 35,0% 11,67%
proteccion del individuo en su . .
g wn E interaccion en la red 3.3. Identifica y conoce los tipos de fraude del
- o - ’ servicio web.
0 =
o | <
2 o
)
TOTAL TERCER TRIMESTRE 20,00% 60,00% 20,00% 100,00% 33,33%
TABLA 32. INSTRUMENTOS DE EVALUACION Y PORCENTAJE EN CALIFICACION 32 TRIMESTRE
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