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NOMBRE DEL PROYECTO: Puestos de control
NIVEL: BACHILLERATO CURSO Y SECCION: NOVENO DOCENTE/S RESPONSABLE/S:
DAVID RUIZ.

DURACION

KEY SKILLS: Evaluate e interact with special information, in scientific and technological environments

Desde: 12 de AGOSTO

Hasta: 30 DE NOVIEMBRE

(Maloka Museum) by applying scientific knowledge and techniques that help in the explanation process
of natural phenomena in natural and artificial environments.

STANDARD KNOWLEDGES:

Applying the scientific method to systematize and analyze the inner and outer structure of the Earth
planet and its relationship with the biosphere, analyze the effects produced by pollution (acid rain,
greenhouse gasses, ozone layer depletion).

Explaining the different factors that are the territories being different like the environment
characteristics or the cultural costumes according to the consultation of various information sources.
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¢CUALES SON LOS APRENDIZAJES INTEGRALES QUE
ESPERAMOS?

Los estudiantes de grado noveno estaran en

capacidad de Entender los conceptos basicos de
robotica, incluyendo componentes electrénico
mecdnicos y de software.

kits de robotica y materiales diversos.

problemas técnicos durante el disefio,
construccion y la programacion de robots.

encontrar soluciones
técnicos en la robdtica.

disefiar, construir y  programar

con otros estudiantes.

Ser capaz de disefar y construir robots utilizando

Adquirir habilidades para identificar y resolver

Aplicar el pensamiento critico y la creatividad para
innovadoras a desafios

Trabajar de manera efectiva en equipos para
robots,
compartiendo responsabilidades y colaborando

la
la
S,

la CB2: Relacional

¢QUE APRENDER DESDE?

Conceptual/Declarativos: Relacion de datos, analisis
del contexto, desarrollo de ideas propias que
respondan a posibles soluciones basicas del entorno.
Procedimental: Razonamiento, Ejercitacion de
procesos, Planteamiento y solucién de problemas
Actitudinal: Trabajo colaborativo, participacion en
clase, receptividad, respeto y liderazgo.

¢QUE ESCENARIO Y PROBLEMA SE PIENSA RESOLVER?

éDe qué forma podemos dotar de autonomia vy
vision a un robot?

la robodtica y la programacion pueden ser
herramientas poderosas para abordar una amplia
gama de problemas sociales al proporcionar
soluciones innovadoras, eficientes y accesibles. Al
combinar la tecnologia con un enfoque centrado en
las necesidades de las comunidades, es posible
crear un impacto positivo y duradero en la sociedad.

Por ejemplo:

Desarrollar robots y dispositivos programables que
ayuden a personas con discapacidad en tareas
cotidianas. Por ejemplo, robots asistentes pueden
ayudar con la movilidad, la comunicacién o la
realizacion de tareas domésticas.
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ROL DEL ESTUDIANTE: Astronomer

CHALLENGE:
Did you know the Earth planet is in real danger?

The different human activities have been
increasing and disorganizing natural phenomena
around our planet, specifically the weather.

Now is our turn to look for solutions that we can
propose as students to mitigate those bad effects,
ljoin us to find themj

PRODUCTO FINAL: Aplicacion movil para controlar el
robot hexapodo.

DIFUSION DEL PRODUCTO FINAL:
Presentaciones en Clase

e Invita a los Profesores: Solicita tiempo en
las clases de tecnologia, ciencias o
matematicas para presentar tu proyecto.

e Demostracion en Vivo: Realiza una
demostracién en vivo del robot hexdpodo
controlado por la aplicacién mévil para
captar la atencion de tus companieros.

2. Talleres Practicos

e Organiza Talleres: Planifica talleres donde
los estudiantes puedan interactuar
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directamente con el robot hexdpodo y la
aplicacion.

Participacion Activa: Fomenta la
participacion activa permitiéndoles
controlar el robot durante los talleres.

3. Ferias de Ciencias y Eventos Escolares

Participacion en Ferias de Ciencias:
Inscribete en la feria de ciencias del colegio
para exhibir tu proyecto.

Stands Interactivos: Crea un stand
interactivo donde los visitantes puedan ver
como funciona la aplicacidn y el robot
hexapodo.

4. Uso de Medios Digitales

Videos y Demostraciones: Crea videos
cortos mostrando el funcionamiento del
robot y compartelos en redes sociales del
colegio o grupos de estudiantes.
Publicaciones en Redes Sociales: Utiliza
plataformas como Instagram o TikTok para




Cédigo: CA-02

Version: 1

Fecha de revision:
24/03/2023

CA-02 MALLA DE DESEMPENO Y SECUENCIA DE EXPERIENCIAS DE
APRENDIZAJE Y EVALUACION 2024

)
é.('o COLEGIO TE] ES[ANQ
i}
2 )

compartir actualizaciones sobre el
proyecto y generar interés.

5. Clubes y Grupos de Interés

Forma un Club de Robética: Invita a tus
compafieros a unirse a un club de robética
donde puedan explorar proyectos como el
tuyo.

Sesiones de Demostracién: Organiza
sesiones regulares donde puedan aprender
mas sobre la programacion y control del
robot hexapodo.
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NIVELES DE DESEMPENO

SUPERIOR

ALTO

BASICO

d

eImplementacion Avanzada
de Bluetooth:

La aplicacion utiliza
tecnologia Bluetooth
de manera robusta y
segura para establecer
una conexion estable y
segura con el robot
hexéapodo.

Incorpora  técnicas
avanzadas de manejo
de errores y
retransmisién  para
garantizar la fiabilidad
de la comunicacion.

e Funcionalidad Completa 'y
Flexible:

e Implementacion Competente de
Bluetooth:

o La aplicacion establece una
conexion Bluetooth
confiable y funcional con el
robot hexapodo, aunque con
algunas limitaciones en la
robustez y la seguridad.

o Asegura una comunicacion
estable en la mayoria de los
casos, con tiempos de
respuesta aceptables.

¢ Funcionalidad Satisfactoria:

e Permite controlar
efectivamente el  robot
hexapodo con opciones

bésicas y funcionales.

e Implementacion Basica de
Bluetooth:

o La aplicacion establece una

conexion Bluetooth
funcional con el robot
hexapodo, aunque puede ser
inestable en situaciones
especificas.

e Presenta algunas

limitaciones en la robustez y
la seguridad de Ia
comunicacion.

¢ Funcionalidad Limitada:

e Permite un control basico
del robot hexapodo con
funcionalidades limitadas.

e Puede tener tiempos de
respuesta mas lentos o

e Implementacion Deficiente
de Bluetooth:

e La aplicacion tiene
dificultades significativas
para establecer y
mantener una conexion
Bluetooth  estable vy
funcional con el robot
hexapodo.

o Experimenta
interrupciones frecuentes

en la comunicacion o
conexiones que no se
establecen
correctamente.
o Funcionalidad Muy
Limitada:
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e Permite controlar el
robot hexapodo de
manera precisa y en

tiempo real desde
diferentes distancias.
o Ofrece multiples

modos de control y
configuracién

avanzada, como
ajustes de velocidad,

programacion de
movimientos y
opciones de
personalizacion.

e Interfaz de Usuario

Intuitiva y Atractiva:

o Interfaz disefiada con
una navegacion
intuitiva que facilita a
los usuarios entender y

e Incluye modos de control
estandar y algunas
caracteristicas  adicionales
como ajustes de velocidad y
configuracién basica.

e Interfaz de Usuario Funcional y
Clara:

o Interfaz que cumple con las
funciones esenciales de
control 'y configuracion,
aunque puede requerir cierto
aprendizaje por parte del
usuario.

e Proporciona
retroalimentacion adecuada
sobre el estado del robot
durante la operacion.

e Actualizaciones Periddicas:

o Se realizan actualizaciones
periddicas para mejorar la

problemas ocasionales de
conexion.

e Interfaz de Usuario Simple:

e Interfaz simple que cumple
con las funciones esenciales
de control, pero puede ser
poco intuitiva para nuevos
usuarios.

o Carece de caracteristicas
avanzadas de configuracion
o0 personalizacion.

¢ Actualizaciones Minimas:

e Recibe actualizaciones
minimas  para  corregir
problemas técnicos basicos.

e La experiencia del usuario
puede ser mejorable segun
los comentarios recibidos.

Proporciona un control

minimo o inconsistente
del robot hexapodo.
Los problemas de

conexion y respuesta son
frecuentes durante el uso.

e Interfaz de Usuario Confusa
o Ineficaz:

Interfaz dificil de navegar
y utilizar, lo que dificulta
el control efectivo del
robot.

No proporciona
retroalimentacion  clara
sobre las acciones
realizadas o el estado del
robot.

e Falta de Actualizaciones y
Mejoras:
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operar  todas las
funciones disponibles.
Proporciona
retroalimentacion
clara sobre el estado
del robot y las
acciones realizadas.

e Optimizacién Continua y
Actualizaciones Regulares:

Se implementan
actualizaciones
periddicas para

mejorar la estabilidad,
la seguridad y la
funcionalidad de Ila
aplicacion.

Recibe feedback
positivo por parte de
los usuarios por su
facilidad de uso y

estabilidad y la
funcionalidad de la
aplicacion.

o Recibe comentarios

positivos por su fiabilidad y
facilidad de uso general.

No se implementan
actualizaciones
significativas para
mejorar la funcionalidad
o la usabilidad.

Recibe feedback negativo
por su falta de fiabilidad
y dificultad de uso.
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SECUENCIA DE EXPERIENCIAS DE APRENDIZAJE Y EVALUACION

[HiTO: Aplicaciéon Mdvil para Controlar un Robot Hexapodo

Tiempo de ejecucion: Desde el ciclo 1 al ciclo 4

e Compartir con los estudiantes de grado noveno la malla curricular correspondiente al tercer trimestre académico
» Resolver dudas e inquietudes frente a sugerencias de trabajo y propuesta de proyecto final

* Recordar las normas de cada sesion incluyendo el manejo de los elementos de cada espacio de clase

v Asignar el rol que asumird cada estudiante durante el proyecto y distribuir las labores de liderazgo dentro del grupo.

TAREA: Disefiar, desarrollar y probar una aplicacion movil que permita controlar un robot hexapodo de manera efectiva utilizando tecnologia Bluetooth.

¢ Organizar la idea de trabajo desde el dia 1 hasta el cierre y entrega final Resolver el problema de dotar de vision a los robots hexdpodos para que sean
capaces de esquivar obstaculos en la &upeﬁficie de los asteroides.

\\ Comentado [1]:
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Investigar sobre los principios basicos de control de robots y tecnologia Bluetooth.
Disefiar una interfaz de usuario inicial para la aplicacidn movil que incluya controles basicos como direccidn y velocidad.
IDesarrollo Técnico:

e Programar la aplicacion mavil utilizando un entorno de desarrollo adecuado (por ejemplo, Android Studio para Android o Xcode para iOS).
e Implementar la funcionalidad de comunicacién Bluetooth para establecer conexién y enviar comandos al robot hexapodo.

|Pruebas y Depuracion:

e Realizar pruebas exhaustivas para asegurar que la aplicacién movil funcione correctamente con el robot hexapodo.
e Depurar errores y optimizar el rendimiento de la comunicacion Bluetooth.

Integracion de Funcionalidades Avanzadas:

e Mejorar la aplicacion agregando funcionalidades avanzadas como modos de operacién automaticos, configuraciones personalizadas y
retroalimentacion en tiempo real.

Presentacion del Proyecto:

e Preparar una presentacion detallada que explique el proceso de desarrollo, los desafios superados y las soluciones implementadas.
e Demostrar el funcionamiento de la aplicacién mévil en accién, controlando efectivamente el robot hexdpodo.
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HITO: "Libertad Inaldmbrica: ¢ Cémo Lograr Comunicarnos con Nuestro Robot Hexapodo Sin Cables?"

Tiempo de ejecucion: Desde el ciclo 5 al ciclo 10

TAREA: Investigar, disefiar, desarrollar y probar un sistema de comunicacion inaldambrica efectivo para controlar un robot hexdpodo sin utilizar cables
fisicos.

linvestigacion Inicial:

e Investigar diferentes tecnologias inalambricas disponibles para la comunicacion entre dispositivos, como Bluetooth, Wi-Fi, y Zigbee.
e Analizar las ventajas y limitaciones de cada tecnologia en el contexto de control remoto de robots.

IPruebas y Evaluacion:

e Realizar pruebas exhaustivas para verificar la funcionalidad y fiabilidad del sistema de comunicacién inaldambrica.
e Evaluar la latencia de la comunicacioén, la distancia efectiva de control y la resistencia a interferencias externas.

|Presentacion del Proyecto:

e Preparar una presentacion detallada que explique el disefio del sistema, el proceso de desarrollo y los resultados de las pruebas.
e Demostrar el funcionamiento del sistema de comunicacion inalambrica en accién, controlando efectivamente el robot hexdpodo.
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