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Fundamentacion.

Teniendo como referencia el actual desarrollo econdmico, politico, tecnoldgico y cultural
de México, la Direccion General del Bachillerato dio inicio a la Actualizacién de Programas
de Estudio integrando elementos tales como los aprendizajes claves, contenidos especificos
y aprendizajes esperados que atienden al Nuevo Modelo Educativo para la Educacidn
Obligatoria. Ademas de conservar el enfoque basado en competencias, hacen énfasis en el
desarrollo de habilidades socioemocionales y abordan temas transversales tomando en
cuenta lo estipulado en las politicas educativas vigentes. Considerando lo anterior, dicha
actualizacion tiene como fundamento el Programa Sectorial de Educacién 2013 — 2018, el
cual sefala que la Educacién Media Superior debe ser fortalecida para contribuir al
desarrollo de México a través de la formacion de hombres y mujeres en las competencias
que se requieren para el progreso democratico, social y econdmico del pais, mismos que
son esenciales para construir una nacion préspera y socialmente incluyente basada en el
conocimiento. Esto se retoma especificamente del objetivo 2, estrategia 2.1., en la linea de
accion 2.1.4., que a la letra indica: “Revisar el modelo educativo, apoyar la revisién y
renovacion curricular, las practicas pedagogicas y los materiales educativos para mejorar el
aprendizaje”.

Asimismo, este proceso de actualizacién pretende dar cumplimiento a la finalidad esencial
del Bachillerato que es: “generar en el estudiantado el desarrollo de una primera sintesis
personal y social que le permita acceso a la educacion superior, a la vez que le dé una
comprensién de su sociedad y de su tiempo, y lo prepare para su posible incorporacion al
trabajo productivo”1, asi como los objetivos del Bachillerato General que expresan las
siguientes intenciones formativas: ofrecer una cultura general basica: que comprenda
aspectos de la ciencia; de las humanidades y de la técnica a partir de la cual se adquieran
los elementos fundamentales para la construccién de nuevos conocimientos; proporcionar
los conocimientos, los métodos, las técnicas y los lenguajes necesarios para ingresar a
estudios superiores y desempefiarse de manera eficiente, a la vez que se desarrollan las
habilidades y actitudes esenciales sin que ello implique una formacidn técnica especializada
para la realizacidon de una actividad productiva socialmente util.

El Componente de Formacién Profesional aporta al estudiantado elementos que le
permiten iniciarse en diversos aspectos del sector productivo, fomentando una actitud
positiva hacia el trabajo y en su caso, su integracién al mismo. Los médulos que conforman
este programa son el resultado del trabajo colegiado con personal docente que imparte
esta capacitacidén en los diferentes subsistemas coordinados por esta Direccidon General,
quienes brindan su experiencia y conocimientos buscando responder a los diferentes
contextos existentes en el pais, asi como a la formacién de una ciudadania socialmente util,
para que el estudiantado cuente con la opcidn de iniciar una ruta laboral que le promueva
una proyeccion hacia las diferentes modalidades laborales.

Aunado a ello, en virtud de que la Educacién Media Superior debe favorecer la convivencia,
el respeto a los derechos humanos y la responsabilidad social, el cuidado de las personas,

1 Diario Oficial de la Federacién (1982). México.
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el entendimiento del entorno, la proteccidon del medio ambiente, la puesta en practica de
habilidades productivas para el desarrollo integral de los seres humanos, la actualizacién
del presente programa de estudios, incluye temas transversales que segun Figueroa de
Katra (2005)2, enriquecen la labor formativa de manera tal que conectan y articulan los
saberes de los distintos sectores de aprendizaje que dotan de sentido a los conocimientos
disciplinares, con los temas y contextos sociales, culturales y éticos presentes en su entorno;
buscan mirar toda la experiencia escolar como una oportunidad para que los aprendizajes
integren sus dimensiones cognitivas y formativas, favoreciendo de esta forma una
educacion incluyente y con equidad.

De igual forma, con base en el fortalecimiento de la educacion para la vida, se abordan
dentro de este programa de estudios los temas transversales, mismos que se clasifican a
través de ejes tematicos de los campos Social, Ambiental, Salud y Habilidad Lectora como
en el componente basico, con la particularidad de que se complementen con caracteristicas
propias de la formacién para el trabajo. Dichos temas no son Unicos ni pretenden limitar el
guehacer educativo en el aula, ya que es necesario tomar en consideracién temas propios
de cada comunidad, por lo que el personal docente podra considerar ya sea uno o varios,
en funcién del contexto escolar y de su pertinencia en cada submédulo.

** Eje transversal Emprendedurismo: se sugiere retomar temas referentes a la
deteccion de oportunidades y puesta en practica de acciones que contribuyen a la
demostracién de actitudes tales como iniciativa, liderazgo, trabajo colaborativo,
visidn, innovacion y creatividad promoviendo la responsabilidad social.

+»* Eje transversal Vinculacién Laboral: se recomienda abordar temas referentes a la

realizacion de acciones que permiten al estudiantado identificar los sitios de

insercién laboral o autoempleo.
+* Eje transversal Iniciar, Continuar y concluir sus estudios de nivel superior: se
recomienda abordar temas referentes a los mecanismos que permiten al
estudiantado reflexionar sobre la importancia de darle continuidad a sus estudios
superiores.
Asimismo, otro aspecto importante que promueve el programa de estudios es la
interdisciplinariedad entre asignaturas del mismo semestre, en donde diferentes disciplinas
se conjuntan para trabajar de forma colaborativa para la obtencidn de resultados en los
aprendizajes esperados de manera integral, permitiendo al estudiantado confrontarse a
situaciones cotidianas aplicando dichos saberes de forma vinculada.
Por otro lado, en cada submédulo se observa la relacién de la competencias genéricas y
profesionales basicas, los conocimientos, las habilidades y actitudes que daran como
resultado los aprendizajes esperados, permitiendo llevar de la mano al personal docente
con el objetivo de generar un desarrollo progresivo no sélo de los conocimientos, sino
también de aspectos actitudinales.
En ese sentido, el rol docente dentro del proceso de ensefanza — aprendizaje, tiene un
papel fundamental, como lo establece el acuerdo Secretarial 447, ya que el profesorado

2 Figueroa de Katra, L. (2005). Desarrollo curricular y transversalidad. Revista Internacional Educaciéon Global,
Vol. 9. Guadalajara, Jalisco, México. Asociacion Mexicana para la Educacién Internacional. Recuperado de:
http://paideia.synaptium.net/pub/pesegpatt2/tetra_ir/tt_ponencia.pdf
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que imparte el componente de formacion profesional, es quien facilita el proceso educativo
al disefiar actividades significativas que promueven el desarrollo de las competencias
(conocimientos, habilidades y actitudes); propicia un ambiente de aprendizaje que favorece
el conocimiento social, la colaboracién, la toma responsable de decisiones y la
perseverancia a través del desarrollo de habilidades socioemocionales del estudiantado,
tafies como la confianza, seguridad, autoestima, entre otras, propone estrategias
disciplinares y transversales en donde el objetivo no es la formacién de técnicas en
diferentes actividades productivas, sino la promocién de las diferentes competencias
profesionales basicas que permitan a la poblacidn estudiantil del Bachillerato General tener
alternativas para iniciar una ruta a su integracidon laboral, favoreciendo el uso de
herramientas tecnoldgicas de la informacién y la comunicacidn; asi como el disefio de
instrumentos de evaluacidn que atiendan al enfoque por competencias.

Es por ello que la Direccidn General del Bachillerato a través del Trabajo Colegiado busca
promover una mejor formacién docente a partir de la creacién de redes de gestion escolar,
analizar los indicadores del logro académico del estudiantado, generar técnicas exitosas de
trabajo en el aula, compartir experiencias de manera asertiva, exponer problematicas
comunes que presenta el estudiantado respetando la diversidad de opiniones y mejorar la
practica pedagdgica, donde es responsabilidad del profesorado; realizar secuencias
didacticas innovadoras a partir del analisis de los programas de estudio, promoviendo el
desarrollo de habilidades socioemocionales y el abordaje de temas transversales de manera
interdisciplinar; redisefiar las estrategias de evaluacidn y generar materiales didacticos.
Finalmente, este programa de estudios brinda herramientas disciplinares y pedagdgicas al
personal docente, quienes deberdn, a través de los elementos antes mencionados,
potenciar el papel de los educandos como gestores auténomos de su propio aprendizaje,
promoviendo la participacidn creativa de las nuevas generaciones en la economia, en el
ambito laboral, la sociedad y la cultura, reforzar el proceso de formacién de la personalidad,
construir un espacio valioso para la adopcion de valores y el desarrollo de actitudes
positivas para la vida.
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Enfoque de la Capacitacion.

La capacitacion de Robdtica pertenece al campo disciplinar Ciencias Exactas, que tiene
como fin desarrollar en el estudiantado las habilidades y destrezas del drea por medio de la
aplicacion de los principios mecanicos, eléctricos, electrénicos e informaticos que les
permita obtener la formacidn para realizar el disefio de robots y programarlos para
controlarlos, con lo cual se contribuye a la solucién de su entorno y su comunidad. Lo cual
estara vinculado de forma interdisciplinar con el campo de Matematicas y con el campo de
Fisica, al aportar mediante los robots la solucidn de diversas problematicas.

El propdsito general de la capacitacién de Robdtica es: Estructura prototipos de robética a
través del disefio de robots y sus controladores, mostrando un comportamiento
responsable y ético en su construccidon con la finalidad de favorecer a la solucién de
problematicas existentes en su entorno y mejorar su vida cotidiana.

La capacitacion de Robética busca que el estudiantado alcance las competencias
profesionales en el desarrollo de robots y lo controladores que los manejan, en donde
también se desarrollan las competencias genéricas, la interdisciplinaridad y los ejes
transversales de vinculacidn laboral, emprendimiento y la continuacién de sus estudios a
nivel superior.

El contenido de la capacitacidn de Robdtica se divide en cuatro mdédulos, impartidos a partir
del tercer semestre con una carga de 7 horas semanales, cada mdodulo se integra por dos
submddulos en los que se busca desarrollar en el estudiantado la creacion de robots con
caracteristicas avanzadas, disefidandolos y programdandolos, esto con el fin de controlarlos,
teniendo aplicacidn en el entorno escolar.

En el Mddulo I. Robdtica basica, el estudiantado analizard conceptos de robdtica basica,
buscando formar conocimientos sobre la eficiencia en el disefio y programacion de robots,
gue sean aplicables a las necesidades de la vida cotidiana.

En el Mddulo Il. Robdtica educativa, encontraremos el desarrollo, de diferentes robots
educativos, mediante sus diversas fases, programandolos y utilizdndolos para satisfacer
necesidades en el contexto educativo y vida cotidiana.

Por otro lado, en el Mddulo Ill. Robdtica se realizaran proyectos robéticos favoreciendo el
desarrollo creativo, con microcontroladores, microprocesadores y circuitos légicos, para
satisfacer las necesidades existentes en su comunidad.

El Mdédulo IV. Robdtica movil, se disefaran robots mdviles y drones, usando las fases de la
robdtica para construirlos, favoreciendo la aportacién de ideas creativas, reflexionando
sobre las consecuencias que deriven de su toma de decisiones en diferentes entornos.
Todas las competencias mencionadas hacen posible en las y los egresados tener los
conocimientos, técnicas, métodos y lenguajes necesarios en la robdtica para ingresar a
estudios superiores y desempefiarse de forma eficiente, ademas de desarrollar las
habilidades y actitudes necesarias para la realizacion de una actividad productiva
socialmente Gtil como auxiliar en dreas de desarrollo de robots en diferentes instituciones
publicas o privadas.
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La Capacitacion de Robética en la formacién para el trabajo del estudiantado estd basada
en las Normas Técnicas de Competencia Laboral (NTCL) del Consejo Nacional de
Normalizacion y Certificacion de Competencias Laborales (CONOCER), son una necesidad
para cumplir con las exigencias del mundo actual y de los sectores productivos, porque hoy
en dia se exige tener trabajadores calificados, capaces de desarrollar en todo momento las
areas de la organizacion en la cual estdn inmersos, promoviendo los productos o servicios
en el entorno nacional o internacional, proporcionando las herramientas y técnicas que son
basicas para los egresados del nivel medio superior, que les va a permitir vencer todas las
fronteras e incorporarse al mundo globalizado por medio de la programacidn, asi como de
las Tecnologias de la informacion y de la comunicacion (TIC'S) y de la utilizacién de las
Tecnologias del aprendizaje y del conocimiento (TAC'S).

E02732. Mantener en condiciones de operacidn los sistemas electrdnicos analdgicos.
E02733. Mantener en condiciones de operacidn los sistemas electrdnicos digitales.
E02734. Mantener en condiciones de operacién los sistemas con microprocesadores.
EC0972 Programacioén del robot industrial.

Ubicacion de la Capacitacion
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Mapa de la Capacitacion Robdtica
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Relacion de los contenidos con los aprendizajes clave.

Matematicas.

Campo Disciplinar. Ciencias Exactas.

EJE COMPONENTE CONTENIDO CENTRAL SUBMODULO
La geometria analitica como método algebraico para
la resolucion de tareas geométricas.
Lugares Conceptos basicos del sistema de coordenadas
geométricos y Sistema de rectangulares, orientacién y posicién en el plano.
. d referenciay
SEUEMES ¢ leeslfaEGn Reconocimiento y construccién de los lugares |
referencia. Del | o~ iosde | geométricos: recta, circunferencia, elipse, parabola e I
pensatnlfento Geometria hipérbola.
geométrico al liti
analitico. anaitica. Tratamiento visual y representaciones multiples de
los lugares geométricos: coordenadas rectangulares
y paramétricas, puntos singulares, raices y
comportamiento asintdtico.
Fisica.
EJE COMPONENTE CONTENIDO CENTRAL SUBMODULO

Utiliza escalas y
magnitudes para
registrar y sistematizar
informacién en la
ciencia.

Cuantificacién y
medicion de sucesos
en los sistemas
quimicos, bioldgicos,
fisicos y ecoldgicos.

Entrenamiento deportivo como
ejemplo de aplicacién de la mecanica.

Expresion
experimental del
pensamiento
matematico.

Aplicaciones de la
mecdanica clasica.

La energia como parte fundamental del
funcionamiento de maquinas. |

Explica el
comportamiento e
interaccion en los
sistemas quimicos,
bioldgicos, fisicos y
ecoldgicos.

Sistemas e
interrelaciones:
Relaciones entre los
fendmenos
eléctricos y
magnéticos.

Lo que se siente, pero no se ve: Fuerzas
y campos.
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Evaluacidon por competencias

Con base en el Acuerdo 8/CD/2009 del comité Directivo del Sistema Nacional de

Bachillerato, denominado Padrén de Buena Calidad del Sistema Nacional de Educacion

Media Superior (PBC — SINEMS), la evaluacidon es un proceso continuo que permite recabar

evidencias pertinentes sobre el logro de aprendizajes del estudiantado tomando en cuenta

la diversidad de estilos y ritmos, con el fin de realimentar el proceso de ensefianza —

aprendizaje y mejorar sus resultados.

De igual manera, el Modelo Educativo para la Educacién Obligatoria (SEP 2017) seiiala que

la evaluacion es un proceso con el objetivo de mejorar el desempefio del estudiantado e

identificar sus dreas de oportunidad. Ademads, es un factor que impulsa la transformacion

de la practica pedagdgica y el seguimiento de los aprendizajes.

Para que la evaluacién sea un proceso transparente y participativo donde se involucre al

personal docente y al estudiantado, debe favorecerse:

e Laautoevaluacion. En la cual el bachiller valora sus capacidades con base a criterios

y aspectos definidos con claridad por el personal docente, quien debe motivarle a
buscar que tome conciencia de sus propios logros, errores y aspectos a mejorar
durante su aprendizaje.

e La coevaluacidon. Por medio de la cual los estudiantes pertenecientes al grupo
valoran, evallan y realimentan a un integrante en particular respecto a la
presentacion de evidencias de aprendizaje, con base en criterios, consensuados e
indicadores previamente establecidos.

e La heteroevaluacidn. La cual es un juicio emitido por el personal docente sobre las
caracteristicas del aprendizaje del estudiantado, sefialando las fortalezas y aspectos
a mejorar, teniendo como base los aprendizajes logrados y evidencias especificas.

Para evaluar por competencias, se debe favorecer el proceso de formacién a través de:

e La evaluacion diagnéstica. La cual se realiza antes de algun proceso educativo
(curso, secuencia o segmento de ensefianza) para estimar los conocimientos previos
del estudiantado, identificando sus capacidades cognitivas con relacién al programa
de estudios y apoya al personal docente en la toma de decisiones para el trabajo en
el aula.

e Laevaluacion formativa. Se realiza durante el proceso educativo y permite precisar
los avances logrados en el desarrollo de competencias por cada estudiante,
advirtiendo las dificultades que encuentra durante el aprendizaje. Tiene por objeto
mejorar, corregir o reajustar su avance y se fundamenta, en parte en la
autoevaluacion. Implica una reflexion y un didlogo con el estudiantado acerca de los
resultados obtenidos y los procesos de aprendizaje y ensefanza que le llevaron a
ello, permite estimar la eficacia de las experiencias de aprendizaje para mejorarlas
y favorecer su autonomia.
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e La evaluaciéon sumativa. Se realiza al final de un proceso o ciclo educativo,
considerando el conjunto de diversas evidencias que surgen de los aprendizajes
logrados.

Con el fin de que estudiantado muestre el saber hacer que subyace en una competencia,
los aprendizajes esperados permiten establecer una estrategia de evaluacién, por lo tanto,
contienen elementos observables que deben ser considerados en la evaluacién tales como:

e La participacién (discurso y comunicacidn, compromiso, empefio e iniciativa,
cooperacion).

e Las actividades generativas (trabajo de campo, proyectos, solucién de casos y
problemas, composicidn de textos, arte y dramatizaciones).

e Las actividades de andlisis (comprensién e integracion de conceptos como
interpretacion, sintesis y clasificacion, toma de decisiones, juicio y evaluacién,
creacion e invencion y pensamiento critico e indagacion).

Para ello se consideran instrumentos que pueden agruparse principalmente en (Diaz
Barriga, 2014):

e Rubricas: Son guias que describen las caracteristicas especificas de lo que se
pretende evaluar (productos, tareas, proyectos, exposiciones, entre otras)
precisando los niveles de rendimiento que permiten evidenciar los aprendizajes
logrados de cada estudiante, valorar su ejecucién y facilitar la realimentacién.

e Portafolios: Permiten mostrar el crecimiento gradual y los aprendizajes logrados con
relacién al programa de estudios, centrandose en la calidad o nivel de competencia
alcanzado y no en una mera coleccidon al azar de trabajos sin relacion. Estos
establecen criterios y estandares para elaborar diversos instrumentos para la
evaluacidn del aprendizaje ponderando aspectos cualitativos de lo cuantitativo.

e Lista de cotejo. Es considerada un instrumento de observacion y verificacién porque
permite la revisidn de ciertos indicadores durante el proceso de aprendizaje, su nivel
de logro o la ausencia del mismo.

Los trabajos que se pueden integrar en un portafolio y que pueden ser evaluados a través
de rubricas son: ensayos, videos, series de problemas resueltos, trabajos artisticos, trabajos
colectivos, comentarios a lecturas realizadas, autorreflexiones, reportes de laboratorio,
hojas de trabajo, guiones, entre otros, los cuales deben responder a una légica de
planeacion o proyecto.

Con base en lo anterior, los programas de estudio de la Direccién General del bachillerato
al incluir elementos que enriquecen la labor formativa tales como la transversalidad, las
habilidades socioemocionales y la interdisciplinariedad trabajadas de manera colegiada y
permanente en el aula, consideran a la evaluacién formativa como eje central al promover
una reflexién sobre el progreso del desarrollo de competencias del estudiantado. Para ello,
es necesario que el personal docente brinde un acompafiamiento continuo con el propdsito
de mejorar, corregir o reajustar el logro del desempeiio del bachiller, sin esperar la
conclusiéon del semestre para presentar una evaluacion final.
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Temario

ey RObOtica Pedagdgica

e Su entorno
e La induccidn experimental
e E| desarrollo de micromundos

mmm Propiedades de los Robots Pedagogicos

mmm RObOts pedagdgicos para desarrollar

e El carrusel

e La rueda de la fortuna
* E| helicoptero

e El carrito

¢ El molino de viento

e E| elevador

e La casita embrujada

e El brazo robético

Fases

* Mecdnica
e Eléctrica (control)
e Electrdnica: interfaces, puertos, microprocesadores.

e Informatica: la programacion, consideraciones basicas
para el control.

Fallas mas frecuentes de los Robots

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 200
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Competencias Genéricas

Clave

1. Se conoce y valora a si mismo y aborda problemas y retos teniendo en cuenta los

objetivos que persigue.

para el logro de sus metas.
2. Es sensible al arte y participa en la apreciacion e interpretaciéon de sus expresiones en

distintos géneros

1.1. Enfrenta las dificultades que se le presentan y es consciente de sus | CG1.1.
valores, fortalezas y debilidades.

1.2. Identifica sus emociones, las maneja de manera constructiva y reconoce | CG1.2.
la necesidad de solicitar apoyo ante una situacién que lo rebase.

1.3. Elige alternativas y cursos de accidén con base en criterios sustentados y | CG1.3.
en el marco de un proyecto de vida.

1.4. Analiza criticamente los factores que influyen en su toma de decisiones. | CG1.4

1.5. Asume las consecuencias de sus comportamientos y decisiones. CG1.5.

1.6. Administra los recursos disponibles teniendo en cuenta las restricciones | CG1.6.

3.1. Reconoce la actividad fisica como un medio para su desarrollo fisico,
mental y social.

2.1. Valora el arte como manifestacién de la belleza y expresidn de ideas, | CG2.1.
sensaciones y emociones.

2.2. Experimenta el arte como un hecho histérico compartido que permite la | CG2.2.
comunicacion entre individuos y culturas en el tiempo y el espacio, a la
vez que desarrolla un sentido de identidad.

2.3. Participa en practicas relacionadas con el arte. CG2.3.

CG3.1.

3. Elige y practica estilos de vida saludables

3.2. Toma decisiones a partir de la valoracidon de las consecuencias de
distintos habitos de consumo y conductas de riesgo.

CG3.2.

3.3. Cultiva relaciones interpersonales que contribuyen a su desarrollo
humano y el de quienes lo rodean.

CG3.3.

4. Escucha, interpreta y emite mensajes pertinentes en distintos contextos mediante la
utilizacidon de medios, cédigos y herramientas apropiados

informacidn y expresar ideas

4.1. Expresa ideas y conceptos mediante representaciones linglisticas, | CG4.1.
matematicas o graficas.

4.2. Aplica distintas estrategias comunciativas segun quienes sean sus | CG4.2.
interlocutores, el contexto en el que se encuentra y los objetivos que
persigue.

4.3. Identifica las ideas clave en un texto o discurso oral e interfiere | CG4.3.
conclusiones a partir de ellas.

4.4. Se comunica en una segunda lengua en situaciones cotidianas CG4.4.

4.5. Maneja las tecnologias de la informacidn y la comunicacién para obtener | CG4.5.

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X
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5. Desarrolla innovaciones y propone soluciones a problemas a aprtir de métodos
establecidos

interpretar informacion

6. Sustenta una postura personal sobre temas de interés y relevancia

general, considerando otros puntos de vista de manera critica y reflexiva

5.1. Sigue instrucciones y procedimientos de manera reflexiva, | CG5.1.
comprendiendo como cada uno de sus pasos contribuye al alcance de
un objetivo

5.2. Ordena informaciéon de acuerdo a categorias, jerarquias y relaciones CG5.2.

5.3. Identifica los sistemas y reglas o principios medulares que subyacen a | CG5.3.
una serie de fendmenos

5.4. Construye hipotesis y disefia y aplica modelos para probar su validez CG5.4.

5.5. Sintetiza evidencias obtenidas mediante la experimentaciéon para | CG5.5.
producir conclusiones y formular nuevas preguntas

5.6. Utiliza las tecnologias de la informacién y comunciacién para procesar e | CG5.6.

6.1. Elige las fuentes de informacidn mas relevantes para un propésito | CG6.1.
especifico y discrimina entre ellas de acuerdo a su relevancia y
confiabilidad

6.2. Evalia argumentos y opiniones e identifica prejuicios y falacias CG6.2.

6.3. Reconoce los propios prejuicios, modifica sus puntos de vista al conocer | CG6.3.
nuevas evidencias, e integra nuevos conocimientos y perspectivas al
acervo con el que cuenta

6.4. Estrcutura ideasy argumentos de manera clara, coherente y sintética CG6.4.

Aprende de forma auténoma

7.1. Define metas y da seguimiento a sus rocesos de cosntruccién de
conocimiento

CG7.1.

7. Aprende por inciativa e interés propio a lo largo de la vida

7.2. Identifica las actividades que le resultan de menor y mayor interés y
dificultad, reconociendo y controlando sus reacciones frente a retos y
obstaculos

CG7.2.

7.3. Articula saberes de diversos campos y establece relaciones entre ellos y
su vida cotidiana

8. Participa y colabora de manera efectiva en equipos diversos
8.1. Propone maneras de solucionar un problema o desarrollar un proyecto
en equipo, definiendo un curso de accién con pasos especificos

CG7.3.

CG8.1.

8.2. Aporta puntos de vista con apertura y considera los de otras personas
de manera reflexiva

CG8.2

8.3. Asume una actitud constructiva, congruente con los conocimientos y
habilidades con los que cuenta dentro de distintos equipos de trabajo

CG8.3.
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9. Participa con una conciencia civica y ética en la vida de su comunidad, regién, México y
el mundo
0.1. Privilegia el didlogo como mecanismo para la solucién de conflictos CGo.1.

9.2. Toma decisiones a fin de contribuir a la equidad, bienestar y desarrollo | CG9.2.
democratico de la sociedad
9.3. Conoce sus derechos y obligaciones como mexicano y miembro de | CG9.3.
distintas comundiades e instituciones, y reconoce el valor de la
participacién como herramienta para ejercerlos
9.4. Contribuye a alcanzar un equilibrio entre el interés y bienestar individual | CG9.4.
y el interés general de la sociedad
9.5. Actla de manera propositiva frente a fendmenos de la sociedad y se | CG9.5.
mantiene informado
0.6. Advierte que los fendmenos que se desarrollan en los ambitos local, | CG9.6.
nacional e internacional ocurren dentro de un contexto global
interdependiente
10. Mantiene una actitud respetuosa hacia la interculturalidad y la diversidad de creencias,

valores, ideas y practicas sociales

10.1. Reconoce que al diversidad tiene lugar en un espacio democratico de | CG10.1.

igualdad de dignidad y derechos de todas las personas, y rechaza toda
forma de discriminacion

10.2. Dialoga y aprende de personas con distintos puntos de vista y | CG10.2.
tradiciones culturales mediante la ubicacion de sus propias
circunstancias en un contexto mas amplio

10.3. Asume que el respeto de las diferencias es el principio de integracion | CG10.3.
y convivencia en los contextos local, nacional e internacional

11. Contribuye al desarrollo sustentable de manera critica, con acciones responsables

11.1. Asume una actitud que favorece la solucién de problemas ambientales | CG11.1.
en los ambitos local, nacional e internacional

11.2. Reconoce y comprende las implicaciones bioldgicas, econdmicas, | CG11.2.
politicas y sociales del dafio ambiental en un contexto global
interdependiente

11.3. Contribuye al alcance de un equilibrio entre los intereses de corto y | CG11.3.
largo plazo con relacién al ambiente

18
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COMPETENCIAS PROFESIONALES CLAVE

Prepara propuestas de robdtica basica, a través de sus fundamentos,
arquitectura y anatomia para desarrollar soluciones a problemdticas que
se plantean de la vida cotidiana, de forma creativa, responsable y
organizada

Integra las fases de disefio y desarrollo de un robot, identificando sus
funciones y utilizando software de programacién, para moverlo y
controlarlo, con la finalidad de promover un pensamiento critico,
analitico, asi como un trabajo metddico y organizado.

Discrimina las fases de la robdtica en el disefio y desarrollo de robots
pedagdgicos, reconociendo la funcién de cada una de ellas y usando la
programacion para controlarlo y moverlo, promoviendo la tolerancia a la
frustracién ante retos y fallas.

Evalla las fases de la robdtica en el disefio y desarrollo de robots
educativos, comprobando su funcionalidad y analizando las necesidades
de su entorno con el fin de desarrollar un pensamiento critico y creativo.

Estructura proyectos roboticos con microcontroladores,
microprocesadores y circuitos légicos, a partir de las necesidades
existentes en la comunidad, permitiendo la soluciéon de problematicas de
forma responsable e innovadora.

. Selecciona programas para PLC mediante la codificaciéon y compilacion de
las instrucciones pertinentes para cumplir con los requerimientos de
funcionalidad y rendimiento establecidos de control industrial, actuando
de forma congruente y cosnciente previniendo riesgos en situaciones
cotidianas.

. Valora la importancia del comportamiento ético y responsable en el
disefio de robots modviles creativos y funcionales, con la finalidad de
promover una conducta socialmente benéfica en su comunidad.

Descubre los diversos tipos de drones reconociendo sus fases, el software
de programacion para controlarlos, y tomando decisiones creativas y
responsables en su construccion para resolvder problemdticas inmersas
en su contexto.
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Simbologia

Icono Descripcién |

Lectura: Indica que se realizara la lectura que contiene informacion de
los conocimientos bdsicos del Programa de Estudio.

Material audio visual: Representa recursos adicionales al contenido de
los conocimientos basicos del Programa de Estudio a través de un
video mostrado por el docente, indicado por QR.

Actividad: Es momento de realizar una actividad tedrica — escrita que
contribuye a evidenciar el propdsito del aprendizaje esperado de los
conocimientos basicos del Programa de Estudio.

Practica: Hagamos la practica guiada, que contribuye a la aplicacion de
los saberes obtenidos con relacién al conocimiento basico del
Programa de Estudio, se acompafia con el instrumento de evaluacion
correspondiente.

Docente explica: Se sugiere que esta seccién el docente profundice los
conocimientos para adecuarlos a su contexto.

Actividad SIGA: Indica el producto que se contempla para la
plataforma SIGA.

Evaluacion Diagnéstica: Presenta el momento para llevar a cabo la
evaluacidn diagndstica del submaddulo.
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Descripcidn

Instrumento de evaluacion: Documento en el que tanto el estudiante
como el docente observan los criterios con los que se evaluara el
producto a realizar.

Actividad ConstruyeT: Sefiala que es el tiempo de realizar la actividad
socioemocional.

Encuadre: Presenta cada aspecto y el porcentaje de calificacidén con el
gue se evaluara el submédulo.

Dosificacion: Muestra las fechas en el que los conocimientos basicos
del Programa de Estudio se van a desarrollar.

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X
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DOSIFICACION PROGRAMATICA

Capacitacion: Robética
Madulo II: Robdética Educativa

Submadulo I: Robdtica Pedagdgica Clave: B4RP
Semestre: 4to. Turno: Matutino/ Vespertino Periodo: 2023 — 2024B
, Momento | Tiempo .. Fecha .
Submodulo . . Conocimientos Semana . .. Observaciones
(minutos) inicio
Encuadre
Evaluacion diagndstica 06 al 09
APERTURA Robotica pedagogica. de
350 1
e Su entorno febrero
e La induccién experimental 2024
e El desarrollo de micromundos
Leccion ConstruyeT 3.4 Negociar es un
arte
Propiedades de los robots pedagdgicos 12 al 16
Robots pedagdgicos para desarrollar. de
350 2
o El carrusel febrero
e Lassillas voladoras 2024
® o El helicoptero
5 e Elcarrito
20 ¢ El molino de viento 19 al 23 =
o) 350 e El elevador 3 de %S|GA
?—u e La casa embrujada febrero ( fe
0 DESARROLL e El brazo robético 2024
o
9 0 26 de
o) Fases. febrero al . -
o
? 350 o Mecanica a 01 de 27 Suspensidn oficial
= ye de labores
% e Eléctrica marzo
S 2024
g e Electrdnica. Interfaces, puertos, 04 a1 08 = )
<2 microprocesadores 2 ‘S|GA
3 350 . ., 5 de marzo e
v e Informatica. La programacién, 2024 %’7
consideraciones basicas para el control.
¢ Informatica. La programacién, 11al 15
350 consideraciones basicas para el control. 6 de marzo
Fallas mas frecuentes de los robots. 2024
18al 22 18 de marzo
350 e Fallas mas frecuentes de los robots. 7 de marzo e
Suspension oficial
2024
350 Revision de
CIERRE 08 al 12 portafolios,
Entrega de Proyecto i i
g ) 8 de abril evaluacién sumativa
2024
Situacion Didactica.
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Encuadre de la materia.

Criterios de Evaluacion

Situacién Didactica 1. \ Puntaje

Atracciones Robdticas.

Actividades \ Puntaje
Actividad 1. Robdtica Pedagdgica. 3

Actividad 2. Propiedades de los robots pedagdgicos. 3
Actividad 3. Fase electrdnica. Interfaces, puertos y microprocesadores. 3
Actividad 4. Fase informatica. Programacion para el control. 3
5
3

Actividad 5. Programando control en Tinkercad.
Actividad 6. Fallas mds frecuentes de los robots.

Total 20

Practicas ‘ Puntaje
Practica 1. Aeroplano con motor DC. 3
Practica 2. Robot de cartdn con control remoto. 6

Practica 3. Robot pedagdgico:
3a. El carrusel
3b. La rueda de la fortuna
3c. El helicoptero
3d. El carrito. 15
3e. El molino de viento.
3f. El elevador.
3g. La casita embrujada.
3h. El brazo robético.
Practica 4. Controlador electrénico del robot pedagdgico. 8
Practica 5. Programacién del robot pedagégico. 8

Examen

Construye T Leccion 3.4. “Negociar es un arte”
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Submaddulo I. Robdtica Pedagodgica

Propdsito del Submaddulo

Desarrolla diferentes robots educativos, mediante sus diversas fases, programandolos y
utilizandolos para satisfacer necesidades en el contexto educativo y vida cotidiana,

externando un pensamiento critico y reflexivo de manera solidaria.

Aprendizajes Esperados

Plantea las fases de la robdtica reconociendo la funcidn de cada una, para el disefio y
desarrollo del robot pedagdgico, favoreciendo su pensamiento critico y afrontando la

frustracidn ante los retos que se presenten en su diario acontecer.
Elabora la programacién para manejar y controlar el robot pedagdgico, con el fin de
optimizar su utilizacién y prevenir fallas, expresando diversas opciones y siendo

tolerante ante la diversidad de problematicas del entorno.
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Genéricas

Profesionales

5. Desarrolla innovaciones y propone
soluciones a problemas a partir de
métodos establecidos. (CG5)

5.2. Ordena informacién de acuerdo a
categorias, jerarquias y relaciones.
(CG5.2)

5.6. Utiliza las tecnologias de la
informacién y comunicacién para
procesar e interpretar informacién.
(CG5.6)

8. Participa y colabora de manera efectiva
en equipos diversos. (CG8)

8.1. Propone maneras de solucionar
un problema o desarrollar un
proyecto en equipo, definiendo un
curso de accion con pasos
especificos. (CG8.1)

3. Discrimina las fases de la robética en el
disefio y desarrollo de robots
pedagdgicos, reconociendo la funcién de
cada una de ellas y usando la
programacion para controlarlo y moverlo,
promoviendo la tolerancia a la frustracion
ante retos y fallas.

hoca No. 100 Col

25




[e003

e =
4/1) | cOBATAB
TABASCO | GPUERZMomnes
“Educacién que genera cambio”

Situacion Didactica 1

Titulo: Atracciones robdticas

Los estudiantes en su vida académica desarrollan diferentes
trabajos en forma estdtica, en muchas ocasiones quisieran
desarrollar proyectos dindmicos e interactivos, los cuales simulen el
movimiento de un elevador, de un molino de viento, de un carrusel
o de una casa con luces. Debido a esto se busca generar robots
pedagdgicos en donde se integren diversas areas del conocimiento,
asi como las fases para el desarrollo de un robot y con ello las
habilidades generales de la robética en forma responsable y critica,
en donde se aborden problemas cotidianos y se desarrollen robots
gue sean Utiles en la institucién y fuera de ella.

éSabes que es la robdtica pedagdgica?

¢Conoces qué son los micromundos?

¢Conoces algun robot pedagégico?

Conflicto Cognitivo éSabes cudles son las fallas mas frecuentes en los robots?
¢Recuerdas las fases para desarrollar un robot?

Utiliza todas las fases para disefiar, crear y darle movimiento a tu
robot.

Contexto:

En equipos de 6 integrantes realizar un robot pedagdgico con
A materiales reciclados, respetando las diferentes fases de disefio y
Proposito dela construccién con todos los elementos que lo forman,
Situacion Didactica relacionandolo con los temas del submédulo y simulando las
atracciones mecdanicas que se encuentran en una feria, para su
presentacién en el aula y fuera de ella.
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Instrumento de Evaluacion Situacion Didactica 1

INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

SITUACION DIDACTICA 1. ATRACCIONES ROBOTICAS

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: | Semestre: IV
Robdtica Turno:
Producto: Modulo II. Fecha
Documento electrénico y/o impreso con el robot | Robdtica
pedagdgico desarrollado. Educativa
Submaddulo 1. Competencia | Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 |2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia | Firma del docente:
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES Y/O
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO |, nperacion | AUF | sucereNcias DE
Sl |[NO MEJORA
1 Conocen las diferentes fases para desarrollar 1
un robot
2 Utilizan la fase mecdanica de un robot y las 1
partes que lo integran
3 Utilizan la fase eléctrica de un robot y las 1
partes que lo integran
Utilizan la fase electronica de un robot y las 1
4 partes que lo integran
5 Utilizan la fase informatica de un robot 1
6 Utilizan la marcacion por tonos DTMF con los 1
numeros indicados cerca y a distancia
Utilizan la programacién por marcacion de 1
7 tonos en forma critica y propositiva, para
controlar al robot
Muestran el funcionamiento del robot 1
8 r A A .
pedagdgico realizado a través del controlador
Participan todos los integrantes del equipo 1
9 en la ejecucion y evaluacién del robot
pedagdgico
Elaboran conclusiones sobre su aprendizaje 1
10 |y habilidades. Asi como los valores
desarrollados durante el proceso
CALIFICACION
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Evaluacién Diagndstica

Instrucciones: Lee cuidadosamente los siguientes enunciados y selecciona con base a tus

conocimientos la respuesta que consideres correcta.

1. Elige. Es laindustria relacionada con la ingenieria, construccién y operacion de robots.
A) Robodtica
B) Robotica pedagodgica.
C) Robdtica educativa.
D) Robot

2. Selecciona. Es una disciplina que integra tres dreas del conocimiento: informdtica, mecanica
y electrdnica, con el objetivo de que los alumnos interactien con un robot, favoreciendo la
solucidn creativa de problemas.

A) Roboética educativa.
B) Robdtica

C) Robdtica pedagdgica.
D) Robot

3. Indica. es un término que proviene del vocablo checo robota, que significa servidumbre o
trabajo esclavizador.
A) Robodtica pedagodgica.
B) Robot
C) Robdtica
D) Robodtica educativa.

4. Indica el inciso que completa el enunciado. Se refiere a la posibilidad de permitir la creacion
de un ambiente de aprendizaje _____y heuristico como un espacio real.
A) Ludico
B) Ldgico
C) Cientifico
D) Matematico

5. Elige. Estd formada por los componentes que hacen posible el movimiento del robot.
A) Fase eléctrica
B) Fase mecdnica
C) Fase informatica
D) Fase electronica
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10.

Elige. En esta fase se programan las instrucciones que van a ser ejecutadas por el robot.
A) Fase mecdnica

B) Fase electrdnica

C) Fase informética

D) Fase eléctrica

Sefiala. Es la unidad central que ejecuta y gestiona las instrucciones ldgicas que se le
transmiten al robot.

A) Interfaz

B) Puerto

C) Microprocesador

D) Microcontrolador

Elige. Este tipo de robots surgieron en la segunda generacion.
A) Manipuladores.

B) Robots de aprendizaje

C) Robots con control sensorizado

D) Robots inteligentes

Indica. Es la puerta de entrada a los datos, a los resultados, al mundo fisico del hardware
que, si no se logra, quedara demostrado la discrepancia entre lo que los usuarios esperaban
y lo que reciben.

A) Puerto

B) Microcontrolador

C) Interfaz

D) Microprocesador

Selecciona. Se desea que el robot gire 4 a la derecha, gire 3 a la izquierda, haga una pausa
de 2 y un ultimo giro a la derecha. ¢ Cémo seria la estructura del programa?

A) Inicio Der4 1zq3 Pausa2 Der1Fin

B) Der4 lzq3 Pausa2 Derl

C) Inicio Der4 Izg3 Pausa2 Derl

D) Der4 1zq3 Pusa2 Derl Fin
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Lectura 1. Robética Pedagdgica

Martial Vivet (1990), del Laboratorio de Informatica de

ROBOTICA PEDAGOGICA
X la Universidad de Maine, define a la micro-robdtica
INTEGRACIO,N DE pedagdgica como “... una actividad de concepcidn,
DIFERENTES AREAS /st » e
creacion/puesta en practica, con fines pedagogicos, de
DEL CONOCIMIENTO P P pecagos
objetos técnicos fisicos que son reducciones bastante

fiables vy significativas de procedimientos vy

Matematicas B0l herramientas robdticas realmente utilizadas en la vida

Es la ciencia deductiva que se dedica
of e e o propitics o o cotidiana, particularmente en el medio industrial”>. Es
entes abstractos y de sus relaciones. 7 p .

Esto quiere decir que las matematicas
operan con ndmeros, simboles, figuras
geomeétricas, etc.

Son aquellas ciencias que tienen por
objeto el estudic de la naturaleza,
siguiendo la modalidad del métode
cientfficoconccida come  método
empirico-analitico

Ciencias
£ &
o

Se refiere a una ciencia que recurre a
experimentos situaciones
preescogidas y controladas en las que
el resuliado en esas condiciones no es
conocido.

O EEED © . °

Es lo suma de técnicas, habilidades, g
métodos y procesos utilizades en o

poticion de e el En ' asi, que podemos pensar a la robdtica pedagdgica

logro  de objetivos, como la
investigacién cientifica

— ; ” “...como una disciplina que permite concebir, disefiar
E @ Ciencias de la informarcion y JI1 3
comunicacion
A WY
J

y desarrollar robots educativos para que los

la ciencia que investiga los

Iprop‘ie:!udes y el clumpo':umienlc de
% @ gotiernan su fkjo y Ies medios pora estudiantes se inicien desde muy jévenes en el estudio

procesarias pard aeceso y uso Sptime.

de las ciencias y la tecnologia. Se trata de crear las
ESA INTEGRACION ES FACILITADA POR EL

MISMO ROBOT Y SE VUELVE SIGNIFICANTE condiciones de apropiacion de conocimientos y
LA CONEXION ENTRE LA ACCION . . . )
CONCRETA Y LA CODIFICACION SIMBOLICA permitir su transferencia en diferentes areas del
DE LAS ACCIONES, UTILIZANDO ROBOTS

PEDAGOGICOS. conocimiento.

3 Vivet, M. (1989). “Robotique pédagogique. Soit, mais pour apprendre quoi?“ Actas del Primer Congreso
Francéfono de Robdtica Pedagédgica. Le Mans, 30-8-1/9
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La robdtica pedagdgica es una disciplina en
donde los estudiantes pueden concebir,
desarrollar y poner en practica diferentes
proyectos que les permitan resolver
problemas y les facilite al mismo tiempo,
ciertos aprendizajes, donde uno de los
factores mas interesantes es que la
integracion de diferentes dareas se da de
forma natural. En este ambiente de
aprendizaje tan innovador, los estudiantes
pasan la mayor parte del tiempo simulando
fendbmenos y mecanismos, disefando vy
construyendo prototipos que son
representaciones en miniatura de la realidad
tecnolégica que lo rodea o sus propios
inventos.

Uno de los principales objetivos de la robdtica
pedagdgica, es la generacion de entornos de

aprendizaje heuristico, basado

01

Mecanica
Para construir la
estructura del proyecto.

04

Informatica

Para desarrollar el

programa en algun lenguaje

de programacion que
permita controlar el
proyecto.

robética requiere
del conocimiento
de diversas areas. entre la computadora y

fundamentalmente en la actividad de los
estudiantes. Ellos podran concebir,
desarrollar y poner en practica diferentes
robots educativos que les permitiran resolver
algunos problemas vy les facilitardn al mismo
tiempo, ciertos aprendizajes. La robdtica
pedagdgica privilegia el aprendizaje inductivo
y por descubrimiento guiado. La inducciony
el descubrimiento guiado se aseguran en la
medida en que se disefian y se experimentan,
un conjunto de situaciones didacticas
constructivistas mismas que permitiran a los
estudiantes construir su propio
conocimiento. Los estudiantes deberan saber
gue un entorno robotizado consta de cuatro
sistemas. Un sistema mecanico y otros tres
que corresponden al drea eléctrica,
electréonica-informatica: de  percepcion,

control y comunicacién.

Electricidad
Para animar desde el
punto de vista eléctrico

el proyecto.

Una puesta en
marcha de un

proyecto de 03

Electrdnica
para la comunicacion

| el proyecto.




SISTEMA MECANICO SISTEMA DE PERCEPCION
Esta formado por los mecanismos, actuadores y tornillos, asi como Estéd integrado por los transductores y circuitos electrénicos
el equipo de perirrobdtica complementario, el cual permite la asociados que permiten la generacion de sefiales eléctricas para
correcta realizacién de las tareas requeridas. Durante el estudio de mostrar el estado de su entorno significativo. Para animar el robot
la estructura mecénica del robot, los estudiantes aprendenlos en la etapa eléctrica, los estudiantes entran en el estudio de los
conceptos necesarios para el montaje mecanico del prototipo de i accionadores, con los cuales se dota de movimiento alos prototipos.
robot, entre ellos, los engranajes, poleas, ejes, articulaciones, grados, ‘ los estudiantes aprenden las diferencias que existen entre los
grados de libertad de movilidad, etc. En esta fase se dotaal robotde = Q diversos tipos de motores que pueden seleccionary utilizar, acorde
una estructura sélida, por ello es necesario hacer buenas e s al proyecto que estén realizando, los cuales son: motores de
conexiones con articulaciones mecanicas e incorporar motores - ~corriente continua, de corriente alterna, de paso, hidraulicos, etc.
para que puedan controlarse posteriormente los movimientos del . Después de realizar el montaje mecénico-eléctrico, se utilizan
robot en forma manual o automatica. ciertos dispositivos llamados sensores, los cuales le permiten al
robot conocer su posicién para distinguirla del espacio de trabajo en
donde tiene que actuar. Los sensores pueden ser analdgicos,
digitales, tactiles, etc, vy se utilizan acorde a los prototipos que se
desarrollan.

SISTEMA DE CONTROL

Esté constituido por uno o varios procesadores parainteractuar
con los otros sistemas. Un robot que no se puede controlar, no es en
siunrobot, por ello, los estudiantes aprenden que existe una interfaz

de hardware entre el robot construido y la computadora, lo que
permite controlarlo, esta es la etapa electrénica. Enlacual se
requiere lacomputadora para dar los movimientos de los motores,
asi como para determinar la posicién del robot en cada momento,en -
donde se separa el espacio que es propio del robot y el espacio en
donde va a actuar. Para que el robot se ubigue, toque o transporte
objetos, hay que colocarle sensores que emiten sefiales, las cuales
son captadas y traducidas por la computadora para activar
simultaneamente salidas que corresponden a los movimientos de
sus miembros o articulaciones. La interfaz que sirve de puente
entre lacomputadoray el robot debe estar disefiada en funcién de
las caracteristicas de los motores y sensores.

SISTEMA DE COMUNICACION HOMBRE-MAQUINA

Permite al usuario la comunicacién con el robot para darle las
! instrucciones que conforman tareas especificas. Los estudiantes
comprenden entonces que deben desarrollar un programa, interfaz
de software, siendo la etapa informatica, en algun lenguaje de
programacién partiendo del lenguaje natural, de forma que se pueda
tener el control del robot ya desarrollado. Puede ser un lenguaje
muy sencillo, con caracteristicas importantes desde el punto de
vista didactico - pedagdgico.
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PRINCIPALES BONDADES DE LA
ROBOTICA PEDAGOGICA

e Integracién de distintas areas del

conocimiento.

® Operacién con objetos manipulables,

favoreciendo el paso de lo concreto a lo

abstracto.

* Apropiacién por parte de los estudiantes

de distintos lengugjes (grafico, matematico,
informatico, tecnolégico, etcétera.

* Operacién y control de distintas variables de

manera sincrona.

* Desarrollo de un pensamiento sistémico y

sistematico.

e Construccién y prueba de sus propias

estrategias de adquisicion del conocimiento
mediante una orientacién pedagégica
adecuada.

* Creacién de entornos de aprendizgje.

* Aprendizaje del proceso cientifico y de la

representacién y modelizacién matematica.
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Para lograr que los estudiantes construyan
eficazmente una base de conocimientos en
ciencias y tecnologia, se les permite la
manipulacion y el control de entornos
robotizados al tiempo que resuelven
problemas concretos. Esto quiere decir que se
parte de la experiencia practica directa en
medios ambientes propicios para pasar de un
sistema de representaciones iniciales a otro
mds estructurado, indispensable para Ia
construccion del conocimiento. Esta manera
concreta de trabajar en la manipulacién de
objetos constituye un recurso didactico que
permite depurar las estructuras formales
sobre las cuales se basard nuestra accion
educativa, esto es, las estructuras mentales se
volverdn objetos controlables.

Por su parte, los estudiantes deberan realizar
ciertas actividades para comprender el
problema a resolver o la tarea a la que son
convocados; probando hipdtesis estrategias,
soluciones y algoritmos; haciendo ejercicios
de entrenamiento; discutiendo y
proponiendo nuevas soluciones Poco a poco
conformando un lenguaje que responde a una
nomenclatura convencional, que al aparecer

ante ellos sea algo fantastico.

La robdtica pedagdgica y la induccion

experimental.

El entorno de la Robética Pedagdgica da a los
estudiantes la oportunidad de que se
involucren en un proceso de investigacion
gue ha sido acelerado de manera artificial.
Este entorno permite la manipulacién
concreta de objetos reales de tal manera que
los estudiantes son capaces de iniciar un
proceso de resolucion de problemas, esto es,
partiendo de la realidad, los estudiantes
podran percibir los problemas, imaginar sus
posibles soluciones, formularlas, construirlas
y experimentarlas. La Unica manera de que los
estudiantes conozcan su entorno es
experimentando, reconstruyendo las reglas
de experimentaciéon de manera coherente y
progresiva de algin método o de estrategias
cognitivas.

Lo anterior provee a los estudiantes de
herramientas eficaces para aprender,
construir y transferir conocimientos. Asi la

Robdtica Pedagdgica no pretende ensefiar
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contenidos o elementos de un método en
particular para ponerlos en practica de
manera esporadica, mds bien, privilegia la
adquisicion de un método o la creacidon misma
de estrategias cognitivas por los propios
estudiantes en el contexto de la induccidn
experimental.

La robdtica pedagdgica y el desarrollo de
micromundos.

La Robdtica Pedagdgica privilegia estrategias
de investigacion-desarrollo para crear
micromundos (robots). Estos micromundos
tienen como principal objetivo el favorecer la
aprehension de lo real por el estudiante,
manipulando  dispositivos  (robots) o
planificando experiencias con la ayuda de
estos robots. La actividad del robot es
previamente planificada y determinada por el
estudiante, a partir de los lineamientos

proporcionados por el profesor.

Enfoque pedagoégico de la robética
pedagdgica.
El enfoque pedagdgico de la Robobtica

Pedagdgica hace referencia a la explotaciéon

4 Un micro robot es un dispositivo tecnolégico
miniaturizado que conserva la misma filosofia de
construccidn que un robot industrial de tamafio
normal, aunque los materiales suelen ser
distintos. Ademads, los objetivos de desarrollo son
diferentes

didactica de los micro robots*y de su entorno
de pilotaje y de control, para concretizar
mediante la  creacién, desarrollo vy
experimentacion de situaciones didacticas
problematicas, la construccién de saberes y
de saberes-hacer por parte de los
estudiantes. La Robodtica Pedagdgica tiene
como antecedente, la pedagogia del lenguaje
LOGO® y de su entorno informatico
explorable, aunque virtual. Asimismo, le
preceden los juguetes de construccion
modulares que se podian pilotear y controlar.
Asi pues, la Robodtica Pedagdgica significa la
sintesis, entre el mundo virtual de la tortuga
del lenguaje LOGO y el mundo real de los
dispositivos tecnolédgicos controlables vy
manipulables, esto es, el mundo de los robots
didacticos.

Una de las principales hipdtesis de la robédtica
pedagdgica es probar si se puede hacer que
los estudiantes construyan sus propias
representaciones y conceptos de ciencia y
tecnologia de base, mediante la manipulacién
y control de entornos robotizados al mismo

tiempo que resuelven problemas concretos.

5 El lenguaje LOGO tiene como principal objetivo
pedagdgico hacer que los nifios desarrollen su
creatividad, su capacidad de resolucion de
problemas y su pensamiento critico utilizando una
tortuga virtual en una computadora, al mismo
tiempo que aprenden geometria, matematicasy el
propio lenguaje de programacién LOGO.
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Actividad 1. Robdtica Pedagodgica

Instrucciones: Después de realizar Lectura 1. “Robdtica pedagdgica”, sefialando lo mds relevante,
resuelve el siguiente crucigrama.

sl | ]
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HORIZONTAL.
1. Una de las principales de la robdtica pedagdgica es probar si se puede hacer que los
estudiantes construyan sus propias representaciones y conceptos de ciencia y tecnologia de base

2. Tienen como principal objetivo el favorecer la aprehensién de lo real por el estudiante

3. El sistema de comunicacidn hombre — mdquina, el cual permite al usuario la comunicacién con
el robot para darle las instrucciones que conforman tareas especificas.

4. Estd integrado por los transductores y circuitos electrdnicos asociados que permiten la
generacion de seiales eléctricas para mostrar el estado de su entorno significativo

5. Para lograr que los estudiantes construyan eficazmente una base de conocimientos en ciencias

y tecnologia, se les permite la manipulacion y el control de al tiempo que resuelven
problemas concretos
6. Uno de los principales de la robdtica pedagdgica, es la generacién de entornos de

aprendizaje heuristico
7. Es una disciplina que tiene por objeto la generacién de ambientes de aprendizaje basados
fundamentalmente en la actividad de los estudiantes

VERTICAL
1. Hace referencia a la explotacion didactica de los micro robots y de su entorno de pilotaje y de
control
2. Privilegia la adquisicion de un método o la creacién misma de estrategias cognitivas por los
propios estudiantes en el contexto de la
3. El estd constituido por uno o varios procesadores para interactuar con los
otros sistemas
4. Estd formado por los mecanismos, actuadores y tornillos, asi como el equipo de perirrobdtica
complementario.
5. de distintas dreas del conocimiento
6. Innumerables intentos didacticos se han realizado para dar cuenta de los procesos que
facilitan la

7. Es a partir de 1975 que aparece una primera utilizacidon con fines pedagdgicos de la
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Practica 1. Aeroplano con motor DC

Instrucciones: Observa la presentacion del docente y realiza el siguiente ejercicio paso a paso.

2
abatelenguas

1 motordc3a
5v

o

1 hoja de
segueta

Paseo la Cl

hoca No. 100 Col

Materiales a utilizar

1 interruptor de 1 bateria AA
encendido/
apagado

Cables para

Pistola de
silicon el motor dc
caliente
\
\\\
Resistol

Un pedazo de
papel cascarén

5 =4
y

['abasco 2000, C.P. ¢
52 (933) 316

1 pinza para
tender ropa

7

Palitos de
madera
redondos

J
Cautin, estaioy
pasta para soldar

.
>,
W

w—<
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Procedimiento

Colocar silicon en el motor DC.

Pegarlo en un abatelenguas de lado y lado.

Pegar el extremo de los abatelenguas.

Colocar silicon en ambos lados y pegar el ganchito de ropa.

Colocar silicon en la parte superior de los abatelenguas
que estan pegados al motor. Soldar el interruptor al motor
DC, soldar un cable al interruptor, soldar el cable que quedo
libre del motor al polo positivo de la pila y el cable que se
soldo al interruptor, al polo negativo de la pila.

Pegar la pila en medio de los dos abatelenguas.
Pegar el interruptor en el abatelenguas, arriba de la pila.

Cortar un palito redondo de madera en varias partes para unir

los abatelenguas de la parte de enfrente, pegar dos palitos

redondos en los abatelenguas de la base del aeroplano para . .
simular los ejes de las llantas.

Cortar cuatro rueditas de cartén y pegarlos en los palitos
redondos de los ejes.

©
©
°
B
é
o
o

Se realiza una hélice y se coloca en la parte del frente del
aeroplano en el motor.
Se presiona el interruptor para encender el motor.
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 1. AEROPLANO CON MOTOR DC

DATOS GENERALES

Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: Semestre: |V

Robotica Turno:
Producto: Médulo II. Fecha:
Prototipo de aeroplano con motor DC Robotica Educativa
Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente

disciplinar 3.

VALOR OBSERVACIONES
OBTENIDO ... | CALIF Y/O
CRITERIO INDICADORES 3 \o PONDERACION SUGERENCIAS
DE MEJORA

Utiliza los materiales solicitados en la
1 practica y/o los sustituye con otros 2
iguales de efectivos.

La estructura mecdanica del aeroplano

2 : 3
es firme.

3 Los puntos de soldadura se aplicaron 1
correctamente.

4 Las hélices se mueven libremente. 2

5 Afade elementos extra al aeroplano )

para hacerlo mas llamativo.

CALIFICACION

Realimentacion.

Logros Aspectos de mejora
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Los robots pedagdgicos son instrumentos de

laboratorio que funcionan cual periféricos
(bidireccionales) de una computadora con el
objetivo de provocar aprendizajes en los
estudiantes adoptando como metodologia la
experimentacion. Son reducciones fieles y
significativas de modelos que tienen una
estructura con sensores y accionadores y son
controlados  mediante un  programa
informatico a través de la computadora. Los
robots pedagdgicos privilegian actividades
gue estimulan la exploracién - investigacion
en un entorno asistido por computadora; la
l6gica inductiva; la |dgica de construccién y de
socializacion del conocimiento realizadas por
los estudiantes, dentro del contexto de
situaciones didacticas constructivistas
generadas exprofeso.

La posibilidad de creacion de entornos de
aprendizaje mediante la robdtica pedagdgica
se ha constituido en una herramienta
poderosa desde el punto de vista cognitivo,
para permitir la creacion de mejores
condiciones de apropiacién del conocimiento.
Esto porque permite la observacion,
exploracién y reproduccién de fenémenos

precisos y reales; favorece la interactividad

estudiante-computadora-robot-profesor;

pone en relacion los comandos de ejecucidny
su consecuente reaccion o resultado. El
estudiante es confrontado inmediatamente
con su error, si es que este existe. Se vuelven
mucho mds ricas y motivantes todas y cada
una de las acciones y reacciones de los
protagonistas del proceso de ensefianza-
aprendizaje. Se pueden ejecutar una infinidad
de veces los procesos o los fendmenos en
estudio, hasta que el estudiante esté
satisfecho de los resultados de las hipétesis
generadas por él mismo.

Mediante el hecho de enfrentar a los
estudiantes ante un problema y que ellos
tengan que resolverlo, la robdtica pedagdgica
les permite, por medio de las manipulaciones
concretas, llegar a la construccion de ciertas
operaciones mentales. Es decir, al ser
convocados por una situacion didactica, la
robdtica pedagdgica en un medio ambiente
de experiencias constructivistas, controladas
y aceleradas artificialmente permitird la
transformacién de actividades abstractas en
actividades  concretas, controlables 'y
manipulables. Los objetos mentales se
vuelven controlables, manipulables y tienen
su correspondiente en la vida real, cuando los

estudiantes son capaces de producir un
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resultado, ya sea mediante la posibilidad de
teclear un cierto comando, generar una
grafica, o hacer un cambio de parametros de
alguna variable en estudio.

En el laboratorio de robdtica pedagdgica se
privilegia un proceso de aprendizaje
colaborativo en donde los estudiantes
colaboran para los aprendizajes del grupo, y
de la misma manera, el grupo colabora para
los aprendizajes de los estudiantes. En el
aprendizaje cooperativo se trabaja en equipo
y cada equipo contribuye a la obra colectiva.
Basicamente la estructura de la actividad
pedagdgica es impuesta. La experimentacién
y la exploracién son guiadas por el profesor de
acuerdo con la estructura. En el aprendizaje
colaborativo el aprendizaje individual es
resultado de las actividades del grupo o
comunidad. El estudiante comparte los
recursos con el grupo y utiliza el trabajo
realizado en grupo para aprender. Aqui la
estructura de la actividad pedagdgica es
flexible y abierta. Los recorridos de Ia
experimentacion, la exploracion, la
concepcidn, el disefio y el desarrollo de
prototipos robéticos son libres.

Dado el caracter polivalente y
multidisciplinario de la robédtica pedagdgica,
ésta puede ayudar en el desarrollo e
implantacion de una nueva cultura
tecnoldgica en todos los paises

permitiéndoles el entendimiento,

mejoramiento y desarrollo de sus propias
tecnologias. Estos proyectos se pueden
relacionar con distintas disciplinas tanto del
area de las ciencias duras como sociales o
combinaciones de ambas.

Algunas de las problematicas que dan cuerpo
a las consideraciones de orden didactico para
el estudio de la robdtica pedagdgica son: la
necesidad de proveer de herramientas
susceptibles de favorecer el pasaje de lo
concreto hacia lo abstracto; de controlar
varias variables simultdneamente en el
estudio de diversos fendmenos; de dotar a los
estudiantes de bases cientifico y tecnoldgicas
que les permitan avanzar junto con la ciencia
y la tecnologia; de crear entornos ad hoc que
privilegien la induccion sobre la deduccién y
de integrar distintas disciplinas para la
consecucion de un proyecto. Aqui la
computadora juega un rol esencial, puesto
que va a permitir la conexién del fendmeno
con una representacion mads abstracta de
éste, mediante la grafica y su representacion
simbdlica.

Gracias a la representacion gréfica y/o
simbdlica del fendmeno, los estudiantes
podran adquirir el lenguaje o cddigo simbdlico
correspondiente a la accidn generada por la
situacion didactica y controlada por ellos
mismos.

Es a través de la manipulacidn y la exploracién

que el alumno va a dirigir y a centrar sus
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percepciones y observaciones. Cuando esta
manipulaciéon es efectuada por el profesor,
éste debe seglin Gagné (1976) dirigir y centrar
la atencién del estudiante. Aqui, es el
desarrollo de la experiencia quien impone la
direccion de las observaciones. Es el
estudiante quien manipula y controla la
experiencia, todo esta interrelacionado:
atencién, control y accidn.

Cuando este conjunto es interiorizado por el
alumno, se podria definir operacionalmente
eso que Gagné llama una estrategia cognitiva.
Otra caracteristica especial de la Robdtica
Pedagdgica es la capacidad de mantener la
atencién del estudiante, y de permitir un
control mas sistematico sobre el desarrollo de
las acciones. El estudiante intentara probar
sus algoritmos utilizando métodos informales
y heuristicos que seran basados sobre sus
intuiciones de caracter sensorial, él aprendera
los movimientos del robot pedagdgico, antes
de formalizar bajo cualquier forma simbdlica.

Cuando los estudiantes intentan resolver un

problema concreto, como el del control de un
robot pedagdgico, ellos aumentan su
atencién y efectdan un mejor control sobre el
desarrollo secuencial de las tareas a realizar,
desarrollando simultdneamente su sentido
heuristico del proceso.

Se parte del hecho de concientizar a los
estudiantes que todos son pares vy
responsables y que, para realizar la mayoria
de las tareas, éstas seradn distribuidas de
manera equitativa y con igual importancia
cada una de ellas. Habra tareas, discusiones e
intercambio de informacidn. Al final, todos los
participantes del equipo como pares tendrdn
una vision compartida del tema o fendmeno
en estudio.

Siempre habrd nuevas ideas, alternativas,
informaciones, comunicaciones,
problematicas por resolver y al final estaran
seguros de que toda esta serie de
problematicas y relaciones complejas que se
suscitaron a lo largo del proceso, produciran

nuevos conocimientos y aprendizajes.

44




€=

COBATAB
COLEGIO DE BACHILLIRES

TABASCO DE TABASCO
“Educacién que genera cambio”

Propiedades de los Robots Pedagdgicos.
1. Amplian la capacidad de abstraccion mediante procesos de analisis y sintesis.
2. Desarrolla el pensamiento ldgico a través de estructuras de programacion.
3. Potencia el pensamiento critico y las habilidades de liderazgo por la dindmica de trabajo
grupal.
Despiertan el espiritu colaborativo gracias a la estrategia de las competencias.
Estimulan la creatividad mediante el disefio y la resolucién de problemas.
Desarrollan capacidades de expresion oral y escrita.

Fomentan la integracién y el respeto mediante desafios grupales.

©®© N oo v &

Estimulan de forma ludica el interés por la ciencia y la tecnologia.
«»+ Aprender jugando.

@,

< Trabajar en equipo.

*,

>

* Desarrollar competencias de comunicacidn.

*,

+* Fortalecer los diversos razonamientos.
++ Desarrollar la imaginacion y de la innovacion.
++ Desarrollar la autorregulacion, la autodeterminacion y la tolerancia.
%+ Desarrollar habilidades cognitivas.
Ventajas y beneficios de los robots pedagdgicos.

+» Permite que los estudiantes se involucren en sus propios procesos de aprendizaje.

*

Mejora su autoestima y su afan de superacidn, al mismo tiempo que les ayuda a mejorar su

tolerancia frente a la frustracion.

7
L4

Fomentan el desarrollo del pensamiento légico, de la intuicidn cientifica, de la creatividad...

7
0.0

Desarrolla sus habilidades para la resolucion de problemas y para la investigacidn.

7
0.0

Desarrolla sus habilidades para la lectura y la escritura

K/
0.0

Facilita que la consecucion de metas y objetivos se convierta en un habito.

7
0.0

Les forma como sujetos capaces de pensar por si mismos y de apreciar el valor de la

motivacion propia.

X3

%

Fomenta y estimula habilidades que serdn de enorme importancia en sus futuros
profesionales como el razonamiento analitico, el razonamiento légico o el pensamiento

critico.

X3

%

Estimula el interés por las ciencias tecnoldgicas, uno de los campos de mayor futuro

profesional.
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= Actividad 2. Propiedades de los Robots Pedagdgicos

Instrucciones: Después de realizar Lectura 2. Propiedades de los Robots Pedagdgicos, sefalando lo

mas relevante, resuelve el siguiente crucigrama.

P R O |P | E D |A |D |E S D |V |R E S
E O |C | N |V |E C R | T | C |0 |H |
D B | S V |M |E T A D |0 |N R E A | M
A |0 |G L e B | | C O |E B |A | C B B
G |T O |M |L A |R |O |U |A |O |[M |T o |I 0
o |I G |J u |G |[A [N [D |O |R | | G |L L
G |C |A |Y C |G |A |G |N |E F C C N |1 |
| A |D E R |A |P R E N |[D |A |0 [|I D |C
C L E | A (U |T O |D |I D |A |C |T A |A
o |z P P Rl “Glinni E S O |S S Vool D |I
S A |B S T R |A |C C | O |[N |A |V |E F
A 2 R E N |D |I Z A | E E L A |S R
A u |T O |R E G |U |L A |C | O |N |U |U
M |A |N | P u |L A |C | O |N R P | S
E X P L O |R |A |C I O [N |[M |A |A |E T
C O |M |P E T E N |C | A |S Z R | T R
| N |[S T R Uu |M |E N [T O |S O |E 0O |A
| N [N |O |V |A |C I O |N |P R N |S S E
PROPIEDADES PEDAGOGICOS ROBOTICA

PEDAGOGICO INVOLUCRAR ROBOTS

META IDEA DINAMICA

CRITICO COGNITIVA HABILIDADES

SIMBOLICA FRUSTRA VALOR

AUTODIDACTA AUTOREGULACION ABSTRACCION

APRENDIZAJE MANIPULACION EXPLORACION
COMPETENCIAS INSTRUMENTOS INNOVACION

PARES SUJETOS ORAL

SER RAZON APRENDA

PROCESOS GAGNE JUGANDO

LOGICO

Con las letras restantes encuentra la frase oculta.

y No. 100 Col
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Instrucciones: En equipos de 4 integrantes realizar la siguiente prdctica siguiendo los pasos

detenidamente o visualiza el video de la siguiente direccion para obtener mds detalles de la practica.

https://www.youtube.com/watch?v=lge5SHmv9AZQ.

2 coples de
plastico

8 taparroscas

Cutter

Materiales a utilizar

2 llantas para Z Cable de datos
prototipos motorreductores de 4 hilos, de
rohoticos aprox. 1.5 m.

it
¢

Hojas de 2 palitos de Pasadores
cartén brocheta para cabello

=

A\

Abatelenguas Barras de silicon Cautin, estafio y
y pistola pasta para soldar
w—
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Procedimiento
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 2. ROBOT DE CARTON CON CONTROL REMOTO

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion Semestre: |V
Robotica Turno:
Producto: Médulo II. Fecha:
Robot de cartén manipulado con control remoto Robotica Educativa
alambrico.
Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO PONDERACION CALIF e
SUGERENCIAS
el e DE MEJORA

Utiliza los materiales solicitados en la
1 practica y/o los sustituye con otros 2
iguales de efectivos.

La estructura mecdnica del robot es
firme.

Los puntos de soldadura del control

3 . 1
remoto se aplicaron correctamente.
El control remoto aldmbrico controla
4 correctamente el desplazamiento del 2
robot.
5 Afade elementos extra al robot para )
hacerlo mas llamativo.
CALIFICACION
Realimentacion.

Logros Aspectos de mejora
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Practica 3a. Robot Pedagodgico: El carrusel

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente practica y lean cuidadosamente los

pasos, analicenlos correctamente para completar la Practica 1. Robot pedagdgico: El carrusel.

Propésito: El estudiante utilizard las fases de la robética para disefiar y realizar el Robot pedagdgico:

El carrusel.

El desarrollo de entornos de aprendizaje convierte el salén de clases en un laboratorio de
exploracién y experimentacién en donde los estudiantes resuelven sucesos problematicos mediante
su participacidn en situaciones didacticas construccionistas. Cada una de las situaciones didacticas
construccionistas pretende la construccién-desarrollo-exploracidon-experimentacién de conceptos

de ciencia y tecnologia.

El carrusel.

Introduce al estudiante en la necesidad de integrar distintas areas del conocimiento (mecanica,
electricidad, electrénica e informatica), trabajar, cooperar y colaborar en equipo, trabajar con el
presentador electrénico, lanzar hipodtesis, verbalizar, explorar, experimentar e investigar para

construir el robot pedagdgico.

Tarea.
1. En equipos de 5 personas disefien el robot pedagdgico El Carrusel. Hacer el disefio en
computadora en Power Point. Analicen la viabilidad del proyecto con sus comparieros de
equipo. Pueden utilizar el prototipo de carrusel ubicado en el siguiente enlace:

https://youtu.be/UFSVMoPw8RA?list=PLL6s0hJdSKZvcLGATTpNwWOFtT jdxrTS2

2. Elaboren la parte mecanica de su prototipo.
3. Animenlo desde el punto de vista eléctrico.
4. Hacer el reporte del prototipo. Mencionando su utilidad y las posibilidades de mejorarlo.

Asi como las dificultades y aprendizajes del desarrollo del robot.

52

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X

Lel. 4+ 52 (933) .3 1675 57



https://youtu.be/UFSVMoPw8RA?list=PLL6s0hJdSKZvcLG4TTpNwOFtT_jdxrTS2

TABASCO

€=

COBATAB

COLEGIO DE BACHILLERES
DE TABASCO

“Educacién que genera cambio”

Hojas de
carton rigido

7 canicas

1
motorreductor

-

L SR

1 bateria de 9v

Desarrollo:

Fase mecanica:

Materiales a utilizar

Lapiz

Pistola de
silicon
caliente

1 tarjeta
Arduino Uno

5 rodamientos
608RS

20

Cutter

1 Switch o
apagador

1 conector de
bateria 9v para
Arduino

z

Pinturas acrilicas
y/o plumones
para decoracion

.;.
£
\z

Compds

Palitos de
madera

redondos
¥

A

4 jumpers
macho-hembra

Computadora con
el IDE de Arduino
instalado
g N

Tomando dos circulos de cartdn y los palitos de banderitas, se crea una estructura en forma de

carrusel, se hacen orificios en ambos circulos de cartén para introducir los palitos, se fijan los circulos

a través de un cilindro hecho de cartén y se unen con silicén caliente. Cortar caballitos para el

carrusel.
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Fase eléctrica:

Esta fase nos permitira dotar de movimiento al carrusel. Para ello, se fija el motor eléctrico. Para

fijar el motor se le puede hacer una pequeiia base y al mismo tiempo esto ocultard el motor. A los

dos cables que tiene el pequefio motor, se le asocia una pila y de esta manera el carrusel girara en

cualquiera de dos sentidos, derecha o izquierda.

Fase Eléctrica

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X
Tel. + 52 (933) 316 75 57
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Fase electronica:
Esta fase nos permite establecer contacto con la computadora, asi como si hay necesidad, enviar
informacién propioceptiva y exteroceptiva sobre el robot. Hacemos la conexién de todos y cada

uno de los motores en las ranuras especificas.

Interfase

Fase Informatica.

En esta fase se efectuard el control del robot. Para ello, es necesario crear un pequefio programa
que controle los movimientos y desplazamientos, asi como los tiempos de duracidn por parte del
robot. Un ejemplo muy sencillo de los giros que puede dar el carrusel puede ser el siguiente (el
lenguaje en que se escribiran estos comandos sera el de Arduino uno):

Para carrusel
gira derecha 5
gira izquierda 20
gira derecha 12
gira izquierda 24

fin

................................... Interfase

Para Carrusel
gira derecha 3
gira izquierda 7
ra derecha 12
gira izquierda 31
fin

Fase Informatica :

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X
Tel. + 52 (933) 3 16 75 57
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 3a. ROBOT PEDAGOGICO: EL CARRUSEL

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: Semestre: |V
Robotica Turno:
Producto: Médulo II. Fecha:
Documento electrénico y/o impreso con prototipo del Robotica Educativa
carrusel.
Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente:
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO PONDERACION CALIF ¥/0
SUGERENCIAS
Sl | NO DE MEJORA
1 Presentan un Disefio Creativo en su 1
Estructura y en su Sistema Mecanico
Muestran el proceso de disefio 1
2 completo desde el concepto inicial a la
construccién en su fase mecdnica
Aplican materiales de reciclaje o de uso 1
3 comun especificos para el armado del
Robot pedagdgico; El carrusel
4 Realizan el movimiento mecanico de 1
giro en forma precisa y coherente
Realizan el movimiento mecdnico en 1
3 forma adecuada
6 Muestran el proceso de armado con el 1
refinamiento del disefio
Muestran el proceso de disefio 1
7 completo desde el concepto inicial a la
construcciéon en su fase eléctrica
funcionando
Muestran el proceso de disefio 1
8 completo en la construccion del control
remoto
9 Construyen el robot todos los 1
miembros del equipo
10 Realizan el disefio en Power Point del 1
Robot con reporte del prototipo
CALIFICACION
Realimentacién.
Aspectos de mejora
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Practica 3b. Robot Pedagodgico: La rueda de la fortuna

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente practica y lean cuidadosamente los
pasos, analicenlos correctamente para completar la Practica 2. Robot pedagdgico: La rueda de Ia

fortuna.

Propésito: El estudiante utilizard las fases de la robética para disefiar y realizar el Robot pedagdgico:

La rueda de la fortuna.

La rueda de la fortuna.

Promoviendo en los estudiantes la interrelacién y contextualizacion de los distintos conceptos en
juego y estudio. Permitiendo la validacidn, aplicacién y generalizacion de resultados tanto de la
parte mecanica como eléctrica, electrénica e informatica. Favoreciendo la utilizaciéon de
procedimientos y materiales multiples y diversos. Privilegiando la comunicacién y socializacidn de
sus encuentros, informacién, hallazgos y procedimientos.

La construccién del robot pedagdgico: La rueda de la fortuna, representa un intento por introducir
al estudiante en la necesidad de integrar distintas areas del conocimiento (mecanica, electricidad,
electrénica e informatica), trabajar equipo, trabajar con un presentador electrénico, haciendo
hipétesis, verbalizando, explorando, experimentando e investigando para construir el robot

pedagdgico.

Tarea.
1. Trabajando en equipos de 5 personas disefien el robot pedagégico La rueda de la fortuna.
Hacer el disefio en computadora en Power Point. Analicen la viabilidad del proyecto con sus
compaieros de equipo. Pueden utilizar el prototipo de la rueda de la fortuna ubicado en el

siguiente enlace: https://youtu.be/i3IEEjwwgi4

2. Elaboren la parte mecanica de su prototipo.
3. Animenlo desde el punto de vista eléctrico.
4. Hacer el reporte del prototipo. Mencionando su utilidad y las posibilidades de mejorarlo.

Asi como las dificultades y aprendizajes del desarrollo del robot.
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Papel
cascaron

P

Regla

1
motorreductor

-

o

1 bateria de 9v

Cables para el
motor dcy los
diodos led

(2

Tachuelas

o

Materiales a utilizar

Lapiz Cutter
Pistola de 1 Switch 3
silic6n posiciones 6
caliente pines
1 tarjeta 1 conector de
Arduino Uno bateria 9v para

Arduino

e

Pinturas base
agua o aceite

"
E-
F - \
6

1 hoja de
segueta

Diodos led

v
Pegamento Popotes rigidos
para madera blancos
e §
——
— SANN

Resistencias de
220y 330 ohm

20 Palitos de
madera para
banderitas

4 jumpers
macho-hembra

-+

Computadora con
el IDE de Arduino
instalado

e

Un retazo de hilo

Cautin, estafio y
pasta para soldar
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Desarrollo:

Fase mecanica.

Se dibujan en el papel cascaron dos anillos para hacer la base de la rueda donde se pegara la
estructura de palitos de banderitas que dara firmeza al prototipo. Unir las dos estructuras a través
de un cilindro. La base donde ira la rueda se realiza con los palitos de banderitas y un pedazo de

madera. Cortar y armar las canastillas para la rueda de la fortuna.

235em  x12

— x12

6cm

Tubo PVC
2"x35cm

, 59
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Fase eléctrica:

Esta fase nos permitira dotar de movimiento a la rueda de la fortuna. Para ello, se coloca el motor
en el centro de la rueda ayudado de un poste de pvc, los cables del motor se conectan a la pila y de

esta forma la rueda de la fortuna girara en cualquiera de los dos sentidos

Fase Eléctrica

Fase electronica.

Se conecta el motor del prototipo a la interfaz, con lo cual se comunica con la computadora, de esta
forma en la siguiente fase se decide cuales serian los movimientos que efectuardn la rueda de la

fortuna y la duracién que es el tiempo medido en segundos.

Interfase

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X
Tel. + 52 (933)3 16 75 57
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Fase informatica.

Es por medio de un programa muy sencillo, escrito en cualquier lenguaje de programacion de alto

nivel, con el cual se controla el prototipo. Para ello se debe lograr que la rueda de la fortuna gire

hacia adelante durante cinco segundos, después giren hacia atras durante 2 segundos y finalmente

giren hacia adelante durante 4 segundos.

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C

[el. -+ 52 (933).3 16 75 57

.P. 86035 Villahermosa,

Interfase

gira derecha 3
gira izquierda 7
gira derecha 12
gira izquierda 31
fin

Fase Informatica

[abasco, M X

61




|

3 COBATAB
TaBascO | SESEREOIS

“Educacién que genera cambio”

INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 3b. ROBOT PEDAGOGICO: LA RUEDA DE LA FORTUNA

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: Semestre: |V
Robotica Turno:
Producto: Médulo II. Fecha

Documento electrénico y/o impreso con prototipo de la | Robdtica Educativa
rueda de la fortuna.

Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente:
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO PONDERACION CALIF ¥/0
SUGERENCIAS
Sl | NO DE MEJORA
1 Presentan un Disefio Creativo en su 1
Estructura y en su Sistema Mecanico
Muestran el proceso de disefio 1
2 completo desde el concepto inicial a la
construccidn en su fase mecanica
Aplican materiales de reciclaje o de uso 1
3 comun especificos para el armado del
Robot pedagdgico: Las rueda de la
foruna.
4 Realizan el movimiento mecanico de 1
giro en forma precisa y coherente
Realizan la fase mecanica en forma 1
. adecuada
6 Muestran el proceso de armado con el 1
refinamiento del disefio
Muestran el proceso de disefio 1
2 completo desde el concepto inicial a la
construcciéon en su fase eléctrica
funcionando
8 Muestran un disefio original y creativo 1
9 Construyen el robot todos los 1
miembros del equipo
10 Realizan el disefio en Power Point del 1
Robot con reporte del prototipo

CALIFICACION

Realimentacion.

Logros Aspectos de mejora
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Construye T. Leccion 3.4. “Negociar es un arte”

3 ° 4 Negociar es un arte

“La negociacion sugiere un Una de las herramientas fundamentales para la convivencia pacifica
COMpromiso, Una posicion y que, por cierto, esta vinculada al dialogo, es la negociacidn. Se
Ubfcadae? ‘_1"9‘3” lugar entre trata de un proceso en el que se involucran dos o mas partes con
flas pasicnes exslenies: necesidades o intereses en disputa. Al negociar, las partes estan de
acuerdo en aportar sus recursos y en aceptar los de la otra para que el
resultado sea favorable para ambas. Seguramente la has practicado

en tus relaciones diarias, en todo caso, es importante conocer en

Edward Bono.

qué consiste y como la podemos realizar con justicia.

El reto es establecer acuerdos de convivencia y un plan que facilite
el trabajo colaborativo, el respeto entre los miembros del grupo y la
consecucion de metas comunes.

Actividad 1.
En parejas, lean y respondan sobre la siguiente
situacion.
TENSION EN LA GRANJA
(Adaptacion de la dinamica Las 15 vacas*)
Enla granjadelasefiora Amelia Garcia, se han puestoen
ventatodas las vacas: 15 cabezas de ganado saludable
y bien cuidado. Al enterarse de esta venta, dos vecinos
de poblados cercanos a la granja se interesaron en la
compra total. Ambos son comerciantes y necesitan todas las vacas para su negocio. Al acercarse
uno de los vecinos para hacer una oferta econdmica, Amelia Garcia le informa que ya hay otro
interesado dispuesto a pagar lo mismo. Ante la insistencia de adquirir todas las vacas, Amelia
le sugiere que se acerque al otro comprador y se pongan de acuerdo para resolver la situacion
cuanto antes, porque ella necesita el dinero y les sugirié comprar mitad y mitad. Ninguno de los
dos acepta ceder en la negociacion y comprar menos vacas, ambos aseguran que necesitan todas
las vacas y no piensan quitar el dedo del renglon.

a. Respondan lo siguiente:
+ ;Cual es el interés o necesidad que esta en disputa en este caso?
+ ;Qué actitud estan demostrando los interesados?
+ ;Podria haber una solucion a este conflicto que no sea mitad y mitad?
b. Analicen cuidadosamente el conflicto y reflexionen sobre cémo procederian ustedes si
estuvieran en el caso de alguno de los compradores.
’ i _ 63
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Actividad 2.

Lean con atencion los posibles resultados de una negociacion y escriban en la tercera columna,
coémo habria sido el desenlace del conflicto de la granja en cada posibilidad:

Caracteristicas |

Una de las partes satisface sus
necesidades por encima de la otra.

Resultado |
Ganar — perder

Posible desenlace

Ninguna de las partes satisface sus
necesidades.

Perder — perder

Ganar — ganar Ambas partes satisfacen sus

necesidades.

- Finalmente, les revelaremos un dato extra: uno de los compradores sélo necesita la

piel de las vacas y el otro sélo necesita la carne.

+ Resuelvan, ;qué elemento faltd para que descubrieran este dato?

Reafirmo y ordeno

Desde una perspectiva incluyente, al negociar en un
conflicto se espera que las partes involucradas satisfa-
gan sus necesidades por igual y que el resultado sea
justo para ambas. Para conseguir estos resultados en
tus contextos, es importante que recuerdes el papel del
dialogo y que estés dispuesto a escuchar y a ceder en
aquellos aspectos que no vulneran tus derechos, ade-
mas de tener presentes, siempre, los derechos de los
demas.

I:iscribe €n un minuto
que te llevas de Ia leccign

©

\
\\

\
\

#

Para tu vida diaria

Ten en cuenta, al practicar la
negociacion, que la relacion que
tengas con el otro es muy im-
portante de analizar: no es igual
negociar con un desconocido
que con tu pareja, porque los la-
Z0s son mas estrechos, sin em-
bargo, la dignidad humana es la
misma para todos. No lo olvides.

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 200(

;Quieres saber mas?

Te invitamos a leer el libro La his-
toria interminable de Michael
Ende; se tarta de una novela juvenil
llena de conflictos y negociaciones
en las que sus personajes tienen
que resolver creativamente las
dificultades que se les presentan
para lograr avanzar. Conoce mas
sobre esta obra en: https://www.
ecured.cu/La_historia_sin_fin

Jel. + 32 (933).3 16 75 57

CONCEPTO CLAVE

Negociacion:

Proceso basado en la
cooperacion para lograr
los objetivos propios y
de los demas cuando
hay una disputa, diver-
gencia o antagonismo
de necesidades.

GLOSARIO

Disputa:

Confrontacion o tension
por la que se discute, pero
que enel fondo no presen-
ta contradiccion de intere-
ses, como en un conflicto.

), C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X
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Practica 3c. Robot Pedagdgico: El helicoptero

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente practica y lean cuidadosamente los

pasos, analicenlos correctamente para completar la Practica 3. Robot pedagdgico: El helicéptero.

Propésito: El estudiante utilizara las fases de la robdtica para disefiar y realizar el Robot pedagdgico:

El helicéptero.

El helicéptero.

Se espera que los estudiantes conciban, desarrollen y controlen un prototipo de helicéptero.
Promoviendo en los estudiantes la interrelacion y contextualizacidn de los distintos conceptos en
juego y estudio. Permitiendo la validacidn, aplicacién y generalizacién de resultados tanto de la
parte mecanica como eléctrica, electrénica e informdtica. Favoreciendo la utilizaciéon de
procedimientos y materiales multiples y diversos. Privilegiando la comunicacidn y socializacion de
sus encuentros, informacién, hallazgos y procedimientos.

La construccion del robot pedagdgico: El helicéptero, representa un intento por introducir al
estudiante en la necesidad de integrar distintas areas del conocimiento (mecanica, electricidad,
electréonica e informatica), trabajar equipo, trabajar con un presentador electrdnico, haciendo
hipdtesis, verbalizando, explorando, experimentando e investigando para construir el robot

pedagdgico.

Tarea.
1. Trabajando en equipos de 5 personas disefien el robot pedagdgico El helicéptero. Hacer el
disefio en computadora en Power Point. Analicen la viabilidad del proyecto con sus
companeros de equipo. Pueden utilizar el prototipo del helicdptero ubicado en el siguiente

enlace: https://www.youtube.com/watch?v=T1AdKI9axSU

2. Elaboren la parte mecanica de su prototipo.

3. Animenlo desde el punto de vista eléctrico.

4. Hacer el reporte del prototipo. Mencionando su utilidad y las posibilidades de mejorarlo.
Asi como las dificultades y aprendizajes del desarrollo del robot.
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Materiales a utilizar

1 m. de tubo Lapiz Lima para Pegamento
PVC de 3" desgaste liquido
instantaneo
/ g
Regla de 30cm. Pistola de 1 Switch 3 Pedazo de
calor posiciones 6 lamina
pines
2 Fe.
& 4
2 motores de 1 tarjeta 1 conector de 4 jumpers
5v Arduino Uno bateria 9v para macho-hembra
Arduino
/)y

Computadora con

1 bateria de 9v Arco de Pinturas en

segueta aerosol el IDE de Arduino

instalado
[——N
. A\ :
A

Martillo y Esmeril de Pinza de corte Pedazo de plastico
mano semitransparente

cincel pequeifio
L e {

Tiras de lamina Cable para

Pedazo de
puentear

plastico negro de 1 cm aprox.

9 &

Lijas
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Desarrollo:

Fase mecanica.

El armado de la estructura mecanica consiste en cortar y malear el pldstico del tubo PVC, con la
ayuda de la pistola de calor. Teniendo los cortes de las piezas de PVC, se unen con la ayuda del

pegamento liquido instantaneo.

Fase eléctrica:
Esta fase nos permitira dotar de movimiento a las hélices del helicéptero. Para ello, se coloca el
motor en la parte superior del helicéptero, asi como en la cola, los cables del motor se conectan a

la pila y de esta forma las hélices del helicéptero giraran en cualquiera de los dos sentidos.

Fase Eléctrica

Fase electronica.
Se conecta el motor del prototipo a la interfaz, con lo cual se comunica con la computadora, de esta
forma en la siguiente fase se decide cuales serian los movimientos que efectuardn las hélices del

helicoptero y la duracién que es el tiempo medido en segundos.

wa /\
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Fase informatica.
Es por medio de un programa muy sencillo, escrito en cualquier lenguaje de programacion de alto
nivel, con el cual se controla el prototipo. Para ello se muestra la sencillez del proceso, con la
siguiente rutina:
Para Helicoptero

gira derecha 3 Interfase

gira izquierda 4
gira derecha 2

fin

gira derecha 3
gira izquierda 7

gira derecha 12
gira izquierda 31
fin

Fase Informatica :

: ‘ d 68
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 3c. ROBOT PEDAGOGICO: EL HELICOPTERO

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: Semestre: |V
Robotica Turno:
Producto: Médulo II. Fecha:
Documento electrénico y/o impreso con prototipo del Robotica Educativa
helicéptero.
Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO PONDERACION CALIF ¥/0
SUGERENCIAS
Sl | NO DE MEJORA
1 Presentan un Disefio Creativo en su 1
Estructura y en su Sistema Mecanico
Muestran el proceso de disefio 1
2 completo desde el concepto inicial a la
construccién en su fase mecdnica
Aplican materiales de reciclaje o de uso 1
3 comun especificos para el armado del
Robot pedagdgico: El helicptero
4 Realizan el movimiento mecanico de 1
giro en forma precisa y coherente
z Realizan la fase mecanica en forma 1
adecuada
6 Muestran el proceso de armado con el 1
refinamiento del disefio
Muestran el proceso de disefio 1
7 completo desde el concepto inicial a la
construcciéon en su fase eléctrica
funcionando
8 Muestran un disefio original y creativo 1
9 Construyen el robot todos los 1
miembros del equipo
10 Realizan el disefio en Power Point del 1
Robot con reporte del prototipo
CALIFICACION
Realimentacion.
Logros Aspectos de mejora
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Practica 3d. Robot Pedagogico: El carrito

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente practica y lean cuidadosamente los

pasos, analicenlos correctamente para completar la Practica 4. Robot pedagdgico: El carrito.

Propdsito: El estudiante utilizara las fases de la robdtica para disefiar y realizar el Robot pedagdgico:

El carrito.

El carrito.

Se espera que los estudiantes conciban, desarrollen y controlen un prototipo del carrito.
Promoviendo en los estudiantes la interrelacion y contextualizacidn de los distintos conceptos en
juego y estudio. Permitiendo la validacién, aplicaciéon y generalizacién de resultados tanto de la
parte mecdnica como eléctrica, electrénica e informdtica. Favoreciendo la utilizacién de
procedimientos y materiales multiples y diversos. Privilegiando la comunicacidn y socializacién de
sus encuentros, informacion, hallazgos y procedimientos.

La construccién del robot pedagdgico: El carrito, representa un intento por introducir al estudiante
en la necesidad de integrar distintas areas del conocimiento (mecanica, electricidad, electrénica e
informatica), trabajar equipo, trabajar con un presentador electréonico, haciendo hipétesis,

verbalizando, explorando, experimentando e investigando para construir el robot pedagégico.

Tarea.
1. Trabajando en equipos de 5 personas disefien el robot pedagdgico El carrito. Hacer el
disefio en computadora en Power Point. Analicen la viabilidad del proyecto con sus
companieros de equipo. Pueden utilizar el prototipo del carrito ubicado en el siguiente

enlace: https://www.youtube.com/watch?v=PD6BIstMZv8

2. Elaboren la parte mecanica de su prototipo.
3. Animenlo desde el punto de vista eléctrico.
4. Hacer el reporte del prototipo. Mencionando su utilidad y las posibilidades de mejorarlo.

Asi como las dificultades y aprendizajes del desarrollo del robot.
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Madera de
triplay
delgada

>

Ligas

e
T,
IADaZY

P
i

2 motores de
5v

1 bateria de 9v

Resistencias
de 100 ohm

Materiales a utilizar

Alambre 3mm de
grosor

Trozos de
carton

=

1 Switch 3
posiciones 6
pines

&

1 conector de
bateria 9v para
Arduino

&

Pinturas en

4 ruedas

1 tarjeta
Arduino Uno

6 diodos led

aerosol
P
// / ¥
4 v
Pistola de Pinza de punta y
silicén corte
caliente

D |~

Cautin, estafio y
pasta para soldar

Pegamento
liquido
instantaneo

1 paliglobo

4 jumpers
macho-hembra

-+

Computadora con
el IDE de Arduino

instalado
F N

Pinza de corte

Cable para
puentear
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Desarrollo:
Fase mecanica.
El armado de la estructura mecdnica es muy sencillo, en el chasis del carrito se colocan las ruedas

en los ejes. Ver detalles en la siguiente imagen.

16 x 1.6 cm X 2

16 x9 cm

VISTA INFERIOR VISTA SUERIOR
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Fase eléctrica:
Esta fase nos permitira dotar de movimiento al carrito. Para ello, se coloca el motor en el chasis del

carrito, los cables del motor se conectan a la pila y de esta forma avanza hacia adelante o hacia

atras.

Fase Eléctrica

Fase electrénica.

Se conecta el motor del prototipo a la interfaz, con lo cual se comunica con la computadora, de esta
forma en la siguiente fase se decide cuales serian los movimientos que efectuard el carrito y la

duracidn que es el tiempo medido en segundos.

Interfase

Fase informatica.
Es por medio de un programa muy sencillo, escrito en cualquier lenguaje de programacion de alto
nivel, con el cual se controla el prototipo. Para ello se muestra la sencillez del proceso, con la

siguiente rutina:

Para Carrito _ Interfase

gira derecha 3
gira izquierda 7
gira derecha 12

gira derecha 4

gira izquierda 31
fin

gira izquierda 5

Fase Informatica :

gira derecha 3

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X

Tel. + 52 (933) 3 16 75 57
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 3d. ROBOT PEDAGOGICO: EL CARRITO

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: Semestre: |V
Robotica Turno:
Producto: Médulo II. Fecha:
Documento electrénico y/o impreso con prototipo del Robotica Educativa
carrito.
Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente:
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO PONDERACION CALIF ¥/0
SUGERENCIAS
Sl | NO DE MEJORA
1 Presentan un Disefio Creativo en su 1
Estructura y en su Sistema Mecanico
Muestran el proceso de disefio 1
2 completo desde el concepto inicial a la
construccién en su fase mecdnica
Aplican materiales de reciclaje o de uso 1
3 comun especificos para el armado del
Robot pedagdgico: El carrito
4 Realizan el movimiento mecanico de 1
giro en forma precisa y coherente
z Realizan la fase mecanica en forma 1
adecuada
6 Muestran el proceso de armado con el 1
refinamiento del disefio
Muestran el proceso de disefio 1
7 completo desde el concepto inicial a la
construcciéon en su fase eléctrica
funcionando
8 Muestran un disefio original y creativo 1
9 Construyen el robot todos los 1
miembros del equipo
10 Realizan el disefio en Power Point del 1
Robot con reporte del prototipo
CALIFICACION
Realimentacion.
Logros Aspectos de mejora
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Practica 3e. Robot Pedagdgico: El molino de viento

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente practica y lean cuidadosamente los
pasos, analicenlos correctamente para completar la Practica 5. Robot pedagdgico: El molino de
viento.

Propdsito: El estudiante utilizara las fases de la robdtica para disefiar y realizar el Robot pedagdgico:

El molino de viento.

El molino de viento.

Se espera que los estudiantes conciban, desarrollen y controlen un prototipo del molino de viento.
Promoviendo en los estudiantes la interrelacion y contextualizacion de los distintos conceptos en
juego y estudio. Permitiendo la validacidn, aplicacidén y generalizaciéon de resultados tanto de la
parte mecdnica como eléctrica, electronica e informdtica. Favoreciendo la utilizacién de
procedimientos y materiales multiples y diversos. Privilegiando la comunicacién y socializacidn de
sus encuentros, informacién, hallazgos y procedimientos.

La construccion del robot pedagdgico: El molino de viento, representa un intento por introducir al
estudiante en la necesidad de integrar distintas areas del conocimiento (mecanica, electricidad,
electréonica e informatica), trabajar equipo, trabajar con un presentador electrdnico, haciendo
hipdtesis, verbalizando, explorando, experimentando e investigando para construir el robot

pedagdgico.

Tarea.
1. Trabajando en equipos de 5 personas disefien el robot pedagdgico El molino de viento.
Hacer el disefio en computadora en Power Point. Analicen la viabilidad del proyecto con sus
compafieros de equipo. Pueden utilizar el prototipo de molino de viento ubicado en los

siguientes enlaces: https://www.youtube.com/watch?v=9HQ7MNwC92s

https://www.youtube.com/watch?v=1Tc3yqcWO038

2. Elaboren la parte mecanica de su prototipo.
3. Animenlo desde el punto de vista eléctrico.
4. Hacer el reporte del prototipo. Mencionando su utilidad y las posibilidades de mejorarlo.

Asi como las dificultades y aprendizajes del desarrollo del robot.
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Madera de
triplay
delgada
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Conector de
bateria 9v para
Arduino
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Cable
para
puentear
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1 Switch 3
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pines
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Desarrollo:

Fase mecanica.

Materiales a utilizar

Tornillos
iy

Pinturas base
agua o aceite

Abatelenguas

Computadora con
IDE de Arduino
instalado

S

1
motorreductores

-

Qd:»

1 tarjeta
Arduino uno

Barras de silicon
y pistola

Destornillador

Pila de 9V

Arco de
segueta

A\

Cautin, estaiio y
pasta para soldar

Pegamento
liquido
instantidneo

El armado de la estructura mecanica es muy sencillo, en la base se coloca la parte del molino.

-

| x6 F
x4
0
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e

Fase eléctrica:

Esta fase nos permitira dotar de movimiento al molino de viento. Para ello, se coloca el motor en la
parte del molino para colocar las hélices de dicho molino de viento, los cables del motor se conectan

a la pila y de esta forma avanza hacia la derecha o hacia la izquierda.

Motor

Rueda

Fase electrénica.
Se conecta el motor del prototipo a la interfaz, con lo cual se comunica con la computadora, de esta

forma en la siguiente fase se decide cuales serian los movimientos que efectuara el molino de viento

y la duracidn que es el tiempo medido en segundos.

Interfase
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Fase informatica.

Es por medio de un programa muy sencillo, escrito en cualquier lenguaje de programacion de alto

nivel, con el cual se controla el prototipo. Para ello se muestra la sencillez del proceso, con la

siguiente rutina:

Para Molino_Viento

gira derecha 2

gira izquierda 6

gira derecha 4

fin

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 200(

Interfase

Conector !

PARA MOLINO VIENTO
gira derecha 2
gira izquierda 6

gira derecha 4
fin

Fase Informatica

[el. -+ 52 (933).3 16 75
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 3e. ROBOT PEDAGOGICO: EL MOLINO DE VIENTO

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: Semestre: |V
Robotica Turno:
Producto: Médulo II. Fecha:
Documento electrénico y/o impreso con prototipo del Robotica Educativa
molino de viento
Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente:
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO PONDERACION CALIF ¥/0
SUGERENCIAS
Sl | NO DE MEJORA
1 Presentan un Disefio Creativo en su 1
Estructura y en su Sistema Mecanico
Muestran el proceso de disefio 1
2 completo desde el concepto inicial a la
construccién en su fase mecdnica
Aplican materiales de reciclaje o de uso 1
3 comun especificos para el armado del
Robot pedagdgico: El molino de viento
4 Realizan el movimiento mecanico de 1
giro en forma precisa y coherente
z Realizan la fase mecanica en forma 1
adecuada
6 Muestran el proceso de armado con el 1
refinamiento del disefio
Muestran el proceso de disefio 1
7 completo desde el concepto inicial a la
construcciéon en su fase eléctrica
funcionando
8 Muestran un disefio original y creativo 1
9 Construyen el robot todos los 1
miembros del equipo
10 Realizan el disefio en Power Point del 1
Robot con reporte del prototipo
CALIFICACION
Realimentacion.
Logros Aspectos de mejora
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Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente practica y lean cuidadosamente los

pasos, analicenlos correctamente para completar la Practica 6. Robot pedagdgico: El elevador.

Propdsito: El estudiante utilizard las fases de la robdtica para disefiar y realizar el Robot pedagdgico:

El elevador.

El elevador.

Se espera que los estudiantes conciban, desarrollen y controlen un prototipo del elevador.
Promoviendo en los estudiantes la interrelacion y contextualizacidon de los distintos conceptos en
juego y estudio. Permitiendo la validacidn, aplicacién y generalizaciéon de resultados tanto de la
parte mecanica como eléctrica, electrénica e informdtica. Favoreciendo la utilizaciéon de
procedimientos y materiales multiples y diversos. Privilegiando la comunicacidn y socializacion de
sus encuentros, informacion, hallazgos y procedimientos.

La construccién del robot pedagdgico: El elevador, representa un intento por introducir al
estudiante en la necesidad de integrar distintas areas del conocimiento (mecanica, electricidad,
electrénica e informatica), trabajar equipo, trabajar con un presentador electrénico, haciendo
hipétesis, verbalizando, explorando, experimentando e investigando para construir el robot

pedagdgico.

Tarea.

1. Trabajando en equipos de 5 personas disefien el robot pedagdgico El elevador. Hacer el
disefio en computadora en Power Point. Analicen la viabilidad del proyecto con sus
compafieros de equipo.

2. Elaboren la parte mecanica de su prototipo.

3. Animenlo desde el punto de vista eléctrico.

4. Hacer el reporte del prototipo. Mencionando su utilidad y las posibilidades de mejorarlo.

Asi como las dificultades y aprendizajes del desarrollo del robot.
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Materiales a utilizar
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Desarrollo:

Fase mecanica.

El armado de la estructura mecdnica es muy sencillo, armar la base y el elevador. Ver detalles en la

siguiente imagen.

75x7.5em ~ 7 1ox10em
T —
40 cm J
40 cm
~"10 cm
™
35x35¢cm
=

<= SOPORTE
DESLIZABLE

POSTERIOR
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Fase eléctrica:
Esta fase nos permitird dotar de movimiento al elevador. Para ello, se coloca el motor en la parte

del elevador, los cables del motor se conectan a la pila y de esta forma avanza sube o baja.

Fase Eléctrica

Fase electrdnica.
Se conecta el motor del prototipo a la interfaz, con lo cual se comunica con la computadora, de esta
forma en la siguiente fase se decide cudles serian los movimientos que efectuard el elevador y la

duracidn que es el tiempo medido en segundos.

Interfase

Conector

Fase informatica.
Es por medio de un programa muy sencillo, escrito en cualquier lenguaje de programacién de alto
nivel, con el cual se controla el prototipo. Para ello se muestra la sencillez del proceso, con la

siguiente rutina:

Para Elevador

. Interfase L mmmmmmmmmmm— "
gira derecha 5
giraderecha 3

gira izquierda 7
gira derecha 12

giraizquierda 31
fin

gira derecha 3

Fase Informatica

gira izquierda 4 T "
fin
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 3f. ROBOT PEDAGOGICO: EL ELEVADOR

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: Semestre: |V
Robotica Turno:
Producto: Médulo II. Fecha:
Documento electrénico y/o impreso con prototipo del Robotica Educativa
elevador
Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente:
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO PONDERACION CALIF ¥/0
SUGERENCIAS
Sl | NO DE MEJORA
1 Presentan un Disefio Creativo en su 1
Estructura y en su Sistema Mecanico
Muestran el proceso de disefio 1
2 completo desde el concepto inicial a la
construccién en su fase mecdnica
Aplican materiales de reciclaje o de uso 1
3 comun especificos para el armado del
Robot pedagdgico: El elevador
4 Realizan el movimiento mecanico de 1
giro en forma precisa y coherente
z Realizan la fase mecanica en forma 1
adecuada
6 Muestran el proceso de armado con el 1
refinamiento del disefio
Muestran el proceso de disefio 1
7 completo desde el concepto inicial a la
construcciéon en su fase eléctrica
funcionando
8 Muestran un disefio original y creativo 1
9 Construyen el robot todos los 1
miembros del equipo
10 Realizan el disefio en Power Point del 1
Robot con reporte del prototipo
CALIFICACION
Realimentacion.
Logros Aspectos de mejora
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Practica 3g. Robot Pedagdgico: La casita embrujada

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente practica y lean cuidadosamente los
pasos, analicenlos correctamente para completar la Practica 7. Robot pedagdgico: La casita

embrujada.

Propdsito: El estudiante utilizard las fases de la robdtica para disefiar y realizar el Robot pedagdgico:

La casita embrujada.

La casita embrujada.

Se espera que los estudiantes conciban, desarrollen y controlen un prototipo de la casita embrujada.
Promoviendo en los estudiantes la interrelacion y contextualizacidon de los distintos conceptos en
juego y estudio. Permitiendo la validacidn, aplicacién y generalizaciéon de resultados tanto de la
parte mecdnica como eléctrica, electrénica e informdtica. Favoreciendo la utilizaciéon de
procedimientos y materiales multiples y diversos. Privilegiando la comunicacidon y socializacién de
sus encuentros, informacion, hallazgos y procedimientos.

La construccién del robot pedagdgico: La casita embrujada, representa un intento por introducir al
estudiante en la necesidad de integrar distintas areas del conocimiento (mecanica, electricidad,
electrénica e informatica), trabajar equipo, trabajar con un presentador electrénico, haciendo
hipétesis, verbalizando, explorando, experimentando e investigando para construir el robot

pedagdgico.

Tarea.

1. Trabajando en equipos de 5 personas disefien el robot pedagdgico La casita embrujada.
Hacer el disefio en computadora en Power Point. Analicen la viabilidad del proyecto con sus
compafieros de equipo.

2. Elaboren la parte mecanica de su prototipo.

3. Animenlo desde el punto de vista eléctrico.

4. Hacer el reporte del prototipo. Mencionando su utilidad y las posibilidades de mejorarlo.

Asi como las dificultades y aprendizajes del desarrollo del robot.
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Desarrollo:

Fase mecanica.
El armado de la estructura mecdnica es muy sencillo, armar la casita embrujada. Ver detalles en la

siguiente imagen.

Fase eléctrica.
Esta fase nos permitira dotar de animacién a la casita embrujada. Para ello, se coloca el motor en la

parte interna, los cables del motor se conectan a la pila y de esta forma se anima.

Fase Eléctrica

i
e
7=\

o2

Fase electronica.
Se conecta el motor del prototipo a la interfaz, con lo cual se comunica con la computadora, de esta

forma en la siguiente fase se decide cual serd la animacién de la casita embrujada y la duracién que

es el tiempo medido en segundos.

Interfase

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X
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Fase informatica.

Es por medio de un programa muy sencillo, escrito en cualquier lenguaje de programacion de alto

nivel, con el cual se controla el prototipo. En donde se abren y cierran las puertas, asi como las luces

gue encienden y apagan.

Interfase

gira derecha 3
ira izquierda 7
lerecha 12

gira izquierda 31
fin

Fase Informatica :

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 3g. ROBOT PEDAGOGICO: LA CASITA EMBRUJADA

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: Semestre: |V
Robotica Turno:
Producto: Médulo II. Fecha:
Documento electrénico y/o impreso con prototipo de la | Robdtica Educativa
casita embrujada.
Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente:
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO PONDERACION CALIF ¥/0
SUGERENCIAS
Sl | NO DE MEJORA
1 Presentan un Disefio Creativo en su 1
Estructura y en su Sistema Mecanico
Muestran el proceso de disefio 1
2 completo desde el concepto inicial a la
construccién en su fase mecdnica
Aplican materiales de reciclaje o de uso 1
3 comun especificos para el armado del
Robot pedagdgico: La casita embrujada
4 Realizan el movimiento mecanico de 1
giro en forma precisa y coherente
z Realizan la fase mecanica en forma 1
adecuada
6 Muestran el proceso de armado con el 1
refinamiento del disefio
Muestran el proceso de disefio 1
7 completo desde el concepto inicial a la
construcciéon en su fase eléctrica
funcionando
8 Muestran un disefio original y creativo 1
9 Construyen el robot todos los 1
miembros del equipo
10 Realizan el disefio en Power Point del 1
Robot con reporte del prototipo
CALIFICACION

Realimentacion.

Logros Aspectos de mejora
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Practica 3h. Robot Pedagogico: El brazo robético

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente practica y lean cuidadosamente los

pasos, analicenlos correctamente para completar la Practica 8. Robot pedagdgico: El brazo robdtico.

Propdsito: El estudiante utilizara las fases de la robdtica para disefiar y realizar el Robot pedagdgico:

El brazo robdtico.

El brazo robético.

Se espera que los estudiantes conciban, desarrollen y controlen un prototipo del brazo robético.
Promoviendo en los estudiantes la interrelacion y contextualizacidon de los distintos conceptos en
juego y estudio. Permitiendo la validacidn, aplicacién y generalizaciéon de resultados tanto de la
parte mecdnica como eléctrica, electronica e informatica. Favoreciendo la utilizacion de
procedimientos y materiales multiples y diversos. Privilegiando la comunicacidn y socializacion de
sus encuentros, informacion, hallazgos y procedimientos.

La construccién del robot pedagdgico: El brazo robdtico, representa un intento por introducir al
estudiante en la necesidad de integrar distintas areas del conocimiento (mecanica, electricidad,
electrénica e informatica), trabajar equipo, trabajar con un presentador electrénico, haciendo
hipdtesis, verbalizando, explorando, experimentando e investigando para construir el robot

pedagdgico.

Tarea.

1. Trabajando en equipos de 5 personas disefien el robot pedagdgico El brazo robético. Hacer
el disefio en computadora en Power Point. Analicen la viabilidad del proyecto con sus
compafieros de equipo.

2. Elaboren la parte mecanica de su prototipo.

3. Animenlo desde el punto de vista eléctrico.

4. Hacer el reporte del prototipo. Mencionando su utilidad y las posibilidades de mejorarlo.

Asi como las dificultades y aprendizajes del desarrollo del robot.
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Materiales a utilizar
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bateria 9v para agua o aceite Arduino uno segueta
Arduino
— N

e
Barras de silicon ~ Cautin, estafio y
pasta para soldar

Cable Abatelenguas
para y pistola
puentear
O w—
1 Switch 3 Computadora con Destornillador Pegamento
posiciones 6 IDE de Arduino liquido
pines instalado instantaneo
—D |
& :
Carton Diodos led Hilo Ligas
= %
S

25
Vgt
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Desarrollo:

Fase mecanica.

El armado de la estructura mecanica es muy sencillo, armar el brazo robético. Este dispositivo
cuenta con tres motores que le permitan mover el hombro, el codo y la mufeca para tomar un
objeto con su érgano efector o terminal. En esta fase se construye la estructura mecanica del brazo
mecanico articulado. Para empezar, se hace una caja que sirva de base al brazo mecanico articulado.
Esta caja puede ser de ldamina, de madera o de acrilico. El brazo y el antebrazo se construyen de
materiales lo suficientemente rigidos para tener movimientos precisos, los cuales pueden ser de
aluminio, fierro, madera, acrilico, etc. Se utilizan tornillos para fijar las articulaciones. El antebrazo
puede tener entre 100 12 cm y el brazo entre 15 0 17 cm. El antebrazo se fija al eje del motor 2 y el
motor 3 al final den antebrazo. Fijar el brazo en el eje del motor 3. Cada articulacién estd asociada
a un motor. Hay cuatro motores, el motor de la base que permite el movimiento de 360 grados del
brazo mecdnico, el motor del antebrazo que permite subir y bajar, el motor del brazo que permite
también el movimiento hacia arriba y hacia abajo, el cuarto motor que abre y cierra la pinza. Ver

detalles en la siguiente imagen.

Engraneje 2

Antebrazo
Brazo

Engranaje 1

. Engranaje 3

Pinza

Fase Mecanica

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X
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Fase eléctrica.

Cada una de las articulaciones del brazo mecdnico debe tener un motor para dotarlas de
movimiento. Se deben fijar los motores de tal forma que permitan el libre movimiento de las
articulaciones. Es importante soldar cables suficientemente largos a los motores, para que se

puedan conectar facilmente a la interfaz electrénica.

Fase electrdnica.

Cada uno de los motores correspondientes a cada articulacién correspondientes a cada articulacion,
son conectados a las entradas especificas de la interfaz electrénica que se esté utilizando. Ademas,
si el brazo mecdnico cuenta con algln captador, éste debe ser conectado en los lugares destinados
para ello, en la interfaz electrdnica. Para construir este brazo mecanico con tres grados de libertad,

serd necesario desarrollar tres mddulos de potencia.

Interfase

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X
Tel. + 52 (933) 316 75 57
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Fase informatica.

En esta etapa se puede escribir un programa que controle el movimiento y desplazamiento del brazo
mecanico, o el brazo mecanico puede aprender por medio de los movimientos que efectle de forma
mecanica. Es decir, que un operador le mostrara los diferentes movimientos y desplazamientos que
realizard el brazo mecanico. Cuando se realiza la programacidn escrita, existen muchos lenguajes de
programacion por medio de los cuales se le puede ordenar al brazo mecanico realizar sus diversas

tareas. Un ejemplo sencillo desarrollado en lenguaje Logo Objeto es el siguiente:

TO BASEGIRAD

MAKE “M1SO (ONEOF MOTOR “SLOT”A)
ASK :M1SO [SETPOWERLEVEL 30 ONFOR 5]
END

El procedimiento anterior especifica que la base gira hacia la derecha, que esta conectada a un

puerto, con una potencia de 30 gira a la derecha durante 5 segundos.

Interfase

TOBASEGRAD
HARE S0 O OF HOTOR 107"
ASK: H1SO SETPONERLEVEL 0 OWFORS]

£AD

Fase Informatica

Bibliografia.

+» Robots pedagdgicos recuperado de: Educatrdnica: innovacion en el aprendizaje de las

ciencias v la tecnologia (apuntesdeelectronica.com)

X3

%

Robots pedagdgicos recuperado de: Educatrdnica: Innovacidon en el aprendizaje de las

ciencias v la tecnologia - Ruiz Velasco Sanchez, Enrique - Google Libros
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 3h. ROBOT PEDAGOGICO: EL BRAZO ROBOTICO

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: Semestre: |V
Robotica Turno:
Producto: Médulo II. Fecha:
Documento electrénico y/o impreso con prototipo de Robotica Educativa
brazo robético.
Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente:
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO PONDERACION CALIF ¥/0
SUGERENCIAS
Sl | NO DE MEJORA
1 Presentan un Disefio Creativo en su 1
Estructura y en su Sistema Mecanico
Muestran el proceso de disefio 1
2 completo desde el concepto inicial a la
construccién en su fase mecdnica
Aplican materiales de reciclaje o de uso 1
3 comun especificos para el armado del
Robot pedagdgico: El brazo robdtico
4 Realizan el movimiento mecanico de 1
giro en forma precisa y coherente
z Realizan la fase mecanica en forma 1
adecuada
6 Muestran el proceso de armado con el 1
refinamiento del disefio
Muestran el proceso de disefio 1
7 completo desde el concepto inicial a la
construcciéon en su fase eléctrica
funcionando
8 Muestran un disefio original y creativo 1
9 Construyen el robot todos los 1
miembros del equipo
10 Realizan el disefio en Power Point del 1
Robot con reporte del prototipo
CALIFICACION
Realimentacion.
Logros Aspectos de mejora
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Lectura 3. Fase electrdnica: interfaces, puertos y

microprocesadores

Recordando que la robdtica es la rama de la
ingenieria mecatrdnica, ingenieria mecanica,
ingenieria eléctrica, ingenieria electrénica y
ciencias de la computacion que se ocupa del
disefio, construccion, operacién, disposicidon
estructural, manufactura y aplicacion de los
robots.

La tecnologia electrdnica estd relacionada con
el control electrénico de sistemas mecanicos,
motores eléctricos y del uso de instrumentos
necesarios para estos fines. Esta area de la
ingenieria se relaciona con necesidades de la
industria, por una o por otra, con la
electrénica y la maquinaria eléctrica, ademas
con la electricidad y la neumatica.

La robética combina diversas disciplinas como
ya sabemos, las cuales son: la mecanica, la
electrénica, la informatica, la inteligencia
artificial, la ingenieria de control y la fisica.
Ademas, otras dreas importantes en robdtica
son el algebra, los autématas programables,
la animatrdnica y las maquinas de estados.
Un ejemplo de la robdtica es el ascensor o
elevador, porque integra partes mecanicas,
eléctricas y electrénicas que en conjunto se
ponen en marcha para que funcione.

La electrénica es la parte del robot en donde

se distingue el microcontrolador que es el

1 Choca No. 100 Col. Tabasco

FASE0 ¢

cerebro los sensores que son los que
permiten detectar el entorno y los drivers de
potencia que son los circuitos encargados de
suministrar la energia necesaria a los motores

para hacerlos funcionar.

Fase electrénica.
N

Esta fase nos permitird establecer contacto

’

con la computadora, asi como si hay
necesidad, enviar informacidn propioceptiva
y exteroceptiva sobre el robot. Hacemos la
conexioén de todos y cada uno de los motores
que componen dicho robot. Asi que se
requiere conectar los cables de los motores a
las entradas especificas de la interfaz que se

esté utilizando.

Interfaz.
La interfaz se define como la conexidn fisica y
se establece entre dos

funcional que

aparatos, dispositivos o sistemas que

funcionan independientemente uno del otro.
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En este sentido, la comunicacidon entre un ser
humano y un robot se realiza por medio de
una interfaz. La palabra interfaz proviene del
inglés interface que significa “superficie de
contacto”.

La interfaz es el mecanismo o herramienta
gue posibilita esta comunicacidn mediante la
representaciéon de un conjunto de objetos,
iconos y elementos graficos que vienen a
funcionar como metaforas o simbolos de las
acciones o tareas que el usuario puede
realizar. En computacién existen basicamente
dos tipos de interfaces: la interfaz fisica,
constituida por objetos que nos permiten
introducir datos y manipular al robot, como el
raton o el teclado que vendria a funcionar
como protesis o extensiones de nuestro
cuerpo; y la interfaz gréfica, también conocida
como GUI (Graphic User Interface), que
permite al ser humano interactuar con el
robot mediante una serie de elementos

graficos (ventanas, iconos, etc.).

Puerto.

En informatica, un puerto es una interfaz a
través de la cual se puede enviar y recibir los
diferentes tipos de datos. La interfaz puede
ser de tipo fisico (hardware) o puede ser a
nivel l6gico o de software en donde se usa

frecuentemente el término puerto légico.

Puertos analoégicos.
Los microcontroladores y procesadores
trabajan

con 1y 0.

Esta

afirmacion

(EES ]

implica que
no pueden

interpretar

correctamente el mundo fisico donde no
podemos ir de un punto a otro sin pasar por
los puntos intermedios, esto es, para pasar de
OV a 5V es necesario pasar por 1V -2V -3V -
4V aunque sea muy rdpido se ha pasado por
esos Voltios intermedios. Para solucionar esta
problematica existen unos conversores
denominados “Analdgico/Digital” o por sus
siglas “ADC” y son los que convierten sefiales
analdgicas en datos digitales que pueden
interpretar los microcontroladores. No todos

los dispositivos disponen de los ADC.
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Este tipo de conversores tienen una tensién
minima lo normal es que sean los OV y una
tensién maxima que habitualmente esta
maxima alimentacion es de 5V en Arduino,
dividen esa diferencia de tensiones en unos
bits concretos en Arduino son 10bit, o 1024

divisiones.

Microprocesadores.

La construccidn de sistemas basados en
microprocesador involucra el desarrollo del
hardware que es el sistema electrénico como
el software que es el programa. Se incide en
forma especial en el empleo del
microprocesador como herramienta Util para
desempenar tareas de instrumentacion y
control, que son relativas al disefio y
realizacion de sistemas microprocesadores y
a su interaccién con el exterior con la creacion
de la interfaz.

La electrénica es el causante y soporte de la
revolucion de la sociedad, en el campo de la
electronica el microprocesador es con
frecuencia el gran protagonista. La mayor
parte de los microprocesadores no residen en
la computadora, sino ocultos en cualquier
dispositivo electrénico que el usuario utiliza

sin ser consciente de ello.

’aseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, (

[el. 4

22 (933)3 1675 57

' P. 86035 Villahermosa,

Ventajas del uso de microprocesadores.

Las ventajas del uso de microprocesadores en

el disefio de sistemas digitales que sustituyen

la l6gica convencional son las siguientes:

a) Reduccién del numero de
componentes, lo que hace posible la
miniaturizacion del sistema,

reduccion de consumo y aumento de

fiabilidad.

b) Programabilidad que permite Ia
simplificacion del disefo y reduccién
del tiempo de desarrollo.

c) Disminucién de costes, causado por
los aspectos descritos en los puntos
anteriores y por la fabricacion de
series de muchas unidades de un
mismo WP, se pueden aplicar a

diferentes problemas sin mas que

reprogramarla.

98
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El microprocesador es un componente
electrénico que realiza en una Unica pastilla
que es el procesador (CPU) de una maquina

programable el tratamiento de |la

informacidn. El microprocesador no es otra

cosa que la integracion electrdnica

normalmente VLSI, en una Unica pastilla de
toda la CPU de una maquina programable.

Un microprocesador denominado
microcontrolador uC o microcomputador
en una Unica pastilla (single-chip
computer), ademas de la CPU integra en
el mismo chip cierta cantidad de memoria
y diversos elementos del subsistema de
E/S, como puertos y dispositivos
periféricos (contadores, temporizadores,
conversores A/D, etc. De esta forma los
microcontroladores permiten incorporar
en la practica la totalidad de un sistema
computarizado en un estado muy
reducido, por ello se emplean en la
construccion de sistemas especificos, en
los que el espacio ocupado, consumo y
precio deben ser minimos. Por su
importancia en los campos relacionados
con la electréonica industrial y de

consumo.

Clasificacion de los microprocesadores.
De acuerdo con su propdsito, se clasifican de
la siguiente forma:

1) WP de propdsito general. Validos para
multiples tareas de tratamiento de la
informacidn. Son los que se emplean
fundamentalmente para construir
computadoras o maquinas de
propdsito general (editar, realizar
calculos, disefiar, etc.).

2) WP de propdsito especifico. Son los
gue se programan para llevar a cabo
una tarea o aplicacion especifica, es
decir, se programan una sola vez y
después siempre ejecutan el mismo
programa, que se guarda en ROM. El
microcontrolador en cuyo disefio esta

orientado al control de dispositivos.

Los uP de propodsito general se utilizan
esencialmente para construir
computadoras y los de propédsito
especifico para llevar a cabo siempre una
misma tarea repetitiva, que de otro modo
tendria que realizarse mediante un
sistema electrénico cableado, mas

complejo y caro.

Los pP se pueden clasificar atendiendo a
una caracteristica que es el numero de

bits, con lo cual se denota el tamano en
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bits de los datos que un microprocesador
es capaz de procesar en paralelo, nimero
gue suele coincidir con la anchura del bus
de datos y con el tamafio de los datos con
los que opera su ALU. Asi se habla de pP
de 4, 8, 16, 32 o 64 bits. A un mayor
numero de bits el uP es mds potente,
debido a que es capaz de procesar mas
cantidad de informaciéon a la vez, pero
también resulta mds complejo y caro.

Los uP también pueden clasificarse por el
numero de instrucciones que incorporan.
Asi se distingue entre microprocesadores
CISCy RISC:

a) CISC (Complex Instruction Set
Computer). Computadoras con un
amplio conjunto de instrucciones.

b) RISC (Reduced Instruction Set
Computer). Son las computadoras de
conjunto de instrucciones reducidas,

las cuales incluyen pocas

instrucciones en su repertorio.

Debido al caracter general del uP, en
muchos casos no es necesario disefiar
hardware especial para cada aplicacion,
sino que pueden utilizarse un pP
estandar, que sera programado para la
aplicacion especifica. Es por esta razén
que sistemas diferentes pueden utilizar
un mismo tipo de circuito, lo que permite
su fabricacién en grandes cantidades, por
ello el costo por unidad se reduce. De esta
forma, la utilizacion de un pP supone una
gran reduccion en el costo del sistema,
ademas de una importante disminucion
de tiempo de disefo.

Por otra parte, la funcionalidad del
circuito cambia al modificar el programa,
por lo que pueden introducirse cambios
en la actuacion del sistema con relativa
facilidad, reprogramando el
microprocesador, lo cual implica que el uP
permite introducir cierta flexibilidad en

los sistemas.
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En los microprocesadores estan los buses,
un bus es un conjunto de lineas de
comunicacidn de sefiales y datos que es
compartido por varios bloques digitales.
Cada subsistema digital acoplado al
sistema de buses puede en un momento
dado estar conectado al bus (habilitado) o
desconectado (deshabilitado); en este
ultimo caso se dice que el bloque digital se
halla en un estado ldégico especial
denominado de alta impedancia, de tal
forma que los dispositivos se dicen tri-
estado, al poder enviar por su salida un
“0”, un “1” o permanecer en alta
impedancia, lo que se denota como un
estado de salida “Z”.

El sistema microprocesador se vertebra

en torno a tres buses diferentes, el bus de

datos (BDat, bidireccional), el bus de
direcciones (BDir, unidireccional, que
parte de la CPU) y el bus de control (BCon,
con diferentes lineas y sentidos de
propagacion de las sefiales). El concepto
de bus permite organizar la memoria en el
sistema microprocesador de una forma
muy simple: cada registro (de memoria o
de puerto de E/S) tiene asignada una
direccién de memoria, cuando el maestro
del bus la CPU, desea acceder a uno de
ellos, coloca en el BDir la direccion del
registro que desea leer o escribir, el cual
queda seleccionado o habilitado, pasando
entonces sus lineas de datos de un estado
de alta impedancia “Z” a conectarse de

forma efectiva al bus de datos.
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Actividad 3. Fase electrdnica: interfaces, puertos y

microprocesadores

Instrucciones: Después de realizar Lectura 3. Fase electrdnica: interfaces, puertos vy

microprocesadores, sefialando lo mas relevante, resuelve el siguiente crucigrama.

r
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Microprocesadores <
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Practica 4. Controlador electrénico del Robot Pedagdgico

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente practica y lean cuidadosamente los

pasos, analicenlos correctamente para completar la Practica 9. Controlador electrénico del robot

pedagdgico.

PROPOSITO. Utiliza el Protoboard y los componentes electrénicos necesarios para crear el
controlador electrénico teniendo en cuenta su utilidad en la totalidad del desarrollo de los robots

pedagdgicos. Realizando el montaje probando el funcionamiento y realizando el andlisis de este.

CONOCIMIENTOS.

.0

Protoboard

L)

7
0.0

Estructura y funcionamiento

7
0.0

Componentes

7
L4

Conexiones

7
0.0

Estructura de los circuitos electrénicos

K/
%

Circuito electrénico

Materiales a ufilizar

Tijeras Pinzas Regla Destornillador
tipo relojero

®

4 s

Bateria de 9V Broche para 1 tablilla Codificador
pila de 9v protoboard HM9270 o
CM8870PI

-
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Driver L293D Micréfono 15 cm de cable de Cristal de 3.58
electret audio profesional MHz
i v - O
Resistencias Resistencias Resistencias de 10  Diodos led rojos,
de 330 ohm de 300 kohm Kohm verdes y amarillos
_ / AS
- — - \ _1[7.__ /’ //),
: — /
— 7
5 capacitores Potenciometro Interruptor de 2 borneras o
no. 104 (0.1 de 1 Mohm pulsador culcas negras de 1
mF) cm
73 [ ]
Motor de cd 5v Regulador Cautin, estafioy = Alambre del no. 22
7805 pasta para soldar color azul, blanco
y rojo
' o \
Esquematico circuito electrénico.
Vee +
55 Vols
HM 9270
%m;
10k | MOhm [0 " Vad [
A CIN- 6T =)
100;F Jﬂ}W‘——EGS Bt O0— |
Vel SD [ 3
™ L = m|
Micefm —4Ic G0 o
ELECTRET citl | ==OC1 @B -]
{tere polavidad)  3saMHz | —=—J0SC2 QI [ -
—v_ Vs Toe [J— 3
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Protoboard con componentes.

tica atendiendo a las siguientes indicaciones.

ac

INSTRUCCIONES. Realiza la pr

1. Coloca el Protoboard en forma horizontal

2. Coloca el codificador HM9270 con la muesca hacia la izquierda la pata 1 en la fila 5 columna

E y presionandola con cuidado en el Protoboard de la siguiente forma.

3. Coloca el Driver L293D con la muesca hacia la izquierda la pata 1 en la fila 34 columna Ey

presionandola con cuidado.

4. Utilizar un pedazo de alambre rojo pelando el alambre aproximadamente 6 mm para evitar

generar una chispa eléctrica. Para hacer un puente de 5J a voltaje del lado derecho.

5. De la apta 9 del decodificador HM9270 haremos un puente con el alambre de color blanco

del hueco 13A hacia tierra del lado izquierdo.

105
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10.
11.
12.

13.
14.
15.

16.
17.
18.
19.

Yaseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2(

Con un pedazo de cable azul haremos un puente de 9D a 10D junto a las patas 5 y 6 del
decodificador HM9270.

Con un pedazo de alambre blanco de 9A a tierra del lado izquierdo.

Coloca el cristal de 11B a 12D quedando de forma diagonal.

W m————
: .':.. ML
-

Con alambre de color azul haremos un puente de 5 a 8D.

Soldar dos alambres al potenciometro soldandolos en la pata 1y 2.

Colocar el alambre de la pata 1 del potenciémetro 6C y el alambre de la pata 2 en 7C.

.La resistencia de 10K tiene los siguientes colores. Colocandola junto a la pata 2 del

decodificador HM9270 de la 4 a la 6B

Colocar un capacitor de .1uF de la linea 3 a la 4C.

Colocar una resistencia de 10K de 32 a voltaje del lado izquierdo.

Soldar el alambre de audio al micréfono respetando el positivo y el negativo. Conectando el
negativo a tierra del lado izquierdo y el positivo en 3.

Con un pedazo de alambre rojo haremos un puente de 13J a voltaje del lado derecho.
Conectar un capacitor en 5y 6l.

Realiza un puente con alambre rojo de 5J a voltaje del lado derecho.

Conectar una resistencia de 300K en 6 y 7H. los colores de la resistencia de 300K son los
siguientes.

6 R ‘ - 106
00, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X

)
Tel. -+ 52 (933).3 1675 57




=

“2/"1 | COBATAB
TI\BI\SCO CO EGBODEEACNVI. LERES

“Educacién que genera cambio”

20.
21.
22.

23.

24.

25.

26.

27.
28.

29.
30.

31.

-

Conectar un capacitor en 13y 14D.
Hacer un puente con alambre rojo de 14A a voltaje del lado izquierdo.

Conectar una resistencia de 330 ohms en 14 y 15J. La cual tiene los siguientes colores.

Realizar los siguientes puentes con alambre blanco de 16J a tierra derecha. De 19/ a tierra
derecha. De 22J a tierra derecha. De 25J a tierra derecha. De 28J a tierra derecha.

Colocar 4 resistencias de 330 ohms. La primera de 17 a 18J. La segunda de 20 a 21J. La
tercera en 23 a 24J. La cuarta de 26 a 27J.

Colocar varios puentes con alambre de color azul. Uno de 9 a 17I. Otro de 10 a 20H. El

tercero de 11 a 23H. El dltimo de 12 a 26G.

Forma del LED. Se conecta primero el dnodo y después el catodo.

Colocar el LED amarillo en 15F el anodo y en 16F el catodo.

Colocar el primer LED verde en 18F anodo y en 19F catodo. El segundo en 21y 22F. el tercero
en 24 y 25F. El cuarto en 27 y 28F.

Con alambre rojo hacer un puente de voltaje de izquierda a derecha sobre la linea 29.

Con alambre de color blanco hacer un puente a tierra de izquierda a derecha sobre la linea
30.

Hacer dos puentes de voltaje con alambre de color rojo en la parte derecha y en la parte

izquierda de la siguiente manera.
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32. Con alambre blanco realizar dos puentes a tierra primero de arriba hacia abajo del lado

izquierdo e igualmente de arriba hacia abajo del lado derecho. Quedando de la siguiente

‘L ‘

manera.

—

33. Colocar la primera bornera en 61y 63J. Es la que permitira hacer la conexidn con la bateria.

34. Colocar el interruptor las primeras 3 patitas en 54 55y 56J y las otras 3 en 54 55 y 56H.

35. Colocar el regulador 7805 en 48 49 y 50H Recuerda que este sirve para regular todo el
voltaje que pasa por la interfaz.

36. Conectar dos puentes con cable de color azul. Uno en 56 a 61G y el otro de 49 a 54G.

37. Conecta un puente con alambre de color blanco de 49]J a tierra derecha.

38. Conecta un puente con cable de color azul de 50 a 63F.

39. Conecta un puente con alambre de color rojo de 48) a voltaje del lado derecho.

40. Conecta dos puentes del Driver L293D a voltaje con alambre de color rojo. Primero de 34A
a voltaje del lado izquierdo. El segundo de 41A a voltaje del lado izquierdo.

41. Conecta un puente con alambre de color azul de 37 a 38D.

42. Conecta un puente con alambre de color azul de 37A a tierra del lado izquierdo.

43. Conecta la segunda bornera en 44 y 462, En esta bornera se conectara el motor.

44. Conecta dos puentes con alambre de color azul. El primero de 36 a 44D. El segundo de 39 a
46D.

45. Conecta un capacitor de 33 a 34D.

46. Conecta un puente con alambre de color azul de 33 a 37B.

47. Conectar una resistencia de 330 ohms de 43 a 44F.

48. Conecta el LED rojo de 44 a 45l1. No olvidando que la patita larga va en 441 y la corta en 45I.

49. Con alambre rojo realiza un puente de 43I a voltaje del lado derecho.

50. Con alambre blanco hacer un puente de 45J a tierra del lado derecho.

51. Conecta un puente con alambre de color azul de 231 a 40D. Recuerda que el alambre debe

estar mds largo para conectar este puente.
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52.
53.
54.

Conecta un segundo puente con alambre de color azul también mds largo de 26H a 35D.

Conecta un capacitor de 44 a 46E.

Para verificar su funcionamiento conecta la pila y encendemos la interfaz con el interruptor

el LED rojo y el LED amarillo deben encender indicando que esta pasando corriente. Pero

solo el rojo se mantendra encendido.

’aseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 4. CONTROLADOR ELECTRONICO DEL ROBOT PEDAGOGICO

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: Semestre: |V
Robotica Turno:
Producto: Médulo II. Fecha:
Documento electrdnico y/o impreso con controlador Robotica Educativa
electrénico.
Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robética Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente:
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO PONDERACION CALIF ¥/0
SUGERENCIAS
Sl | NO DE MEJORA
1 Revisan el esquematico del circuito 1
electrdnico a construir.
) Determinan los materiales necesarios 1
para construir el circuito electrénico
3 Realizan el montaje del circuito 1
electrdnico en el protoboard
4 Siguen el procedimiento para la 1
construccién del circuito
5 Validan el ensamble del circuito para un 1
funcionamiento correcto
6 Energizan el circuito electrénico 1
comprobando su operaciéon
7 Efectian pruebas para verificar el 1
funcionamiento del circuito
Muestran el proceso de disefio 1
8 completo desde el concepto inicial a la
construccién del circuito electrénico
9 Construyen el circuito todos los 1
integrantes del equipo
10 Realizan el disefio en Power Point del 1
circuito electrénico con reporte
CALIFICACION
Realimentacion.
Aspectos de mejora
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Lectura 4. Fase informatica: programacion para el

control

Dentro de la informatica, el campo de la
inteligencia artificial es uno de los mas
interesantes, prolificos y versatiles de todos
los que existen. Segun Rusell y Norving®,
durante miles de afios los humanos hemos
tratado de entender cémo podemos percibir,
entender, predecir y manipular un mundo tan
grande y complejo como el que vivimos, pero
este campo va mas alla: no sélo se trata de

comprenderlo, sino de construir entidades

inteligentes.

En la robética
tiene un peso
muy
importante,

porque se

desea dotar de esos comportamientos
inteligentes a maquinas fabricadas por el ser
humano para la realizacidn de labores dificiles
o repetitivas. Ejemplo de ello es la produccion
en cadena, el ensamblado de piezas o la
exploracién en entornos peligrosos. Las
tareas de este tipo se componen de acciones
mas sencillas que a su vez se descomponen en

otras hasta un nivel minimo de simplicidad.

® Russell, S., & Norvig, P. (2009). Artificial
Intelligence: A Modern Approach. Prentice Hall.

Lel. <+ 52 (933)

Estas acciones, llamadas funciones primitivas,
al ser combinadas adecuadamente en una
secuencia permite resolver problemas mas
complejos.

De esto se encarga la planificacién, una
disciplina de la inteligencia artificial en la que,
dado un estado inicial, se elabora un plan de
acciones que busca conseguir un objetivo.
Para | implementacion de esta funcionalidad
se utilizan unas herramientas llamadas
planificadores. Sin embargo, por si solas, no
se encargan de transmitir las debidas
instrucciones al hardware para que actue, por
ello requiere una capa intermedia entre el
planificador y los robots que sea capaz de
interpretar cada paso del plan y ejecutar su
correspondiente primitiva.

Una de las
ventajas
mas

relevantes

quetienela Bl
robdtica es sustituir al ser humano en
aquellas labores que sean tediosas, complejas

o peligrosas, haciendo que en determinados
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casos un unico robot puede cumplir una tarea
con mayor eficiencia que una o varias
personas al mismo tiempo. Sin embargo, en
otros escenarios mdas complejos no es
relevante la rapidez de ejecucién y si otros
aspectos, como la capacidad de cooperacion.
Como se mencioné anteriormente, la
planificacion es wuna disciplina de Ila
inteligencia artificial que tiene por objeto la
produccién de  planes, los cuales
normalmente son pensados para la ejecucién
sobre un robot u otra clase de agente. Este
tipo de problemas se caracterizan en que las
soluciones son complejas y deben ser
descubiertas y optimizadas en el espacio
multidimensional. Segun Ghallab, Nau vy
Traverso’, la planificacién es un proceso de
deliberacion abstracta y explicita que escoge
y organiza las acciones anticipando sus
resultados esperados, con el objetivo de
lograr de la mejor forma posible unos
objetivos preestablecidos. La planificacion
automatica es un area concreta de la IA que
estudia este proceso de deliberacion de un
modo computacional.

Dada la descripcidn

| |
@ de los estados

iniciales del mundo,

\ \ de los objetivos

7 Ghallab, M., Nau, D., & Traverso, P. (2004).
Automated Planning: Theory and Practice.
Morgan Kauffman Publishers

deseados y de un conjunto de posibles
acciones, el problema de planificacion
consiste en encontrar un plan que garantice la
generacion de una secuencia de acciones que
conducen a uno de los estados objetivo. La
dificultad de planificacion depende de los
supuestos empleados. Los lenguajes mas
usados para la representacion de problemas
de planificacidn estan basados en variables de
estado. En estos lenguajes, cada posible
estado del mundo es una asignacién de
valores a dichas variables de estado. En
cuanto estos tipos de planificacién existen
varias modalidades, cada una de ellas con sus
caracteristicas.
++ Clasico. Es el mas simple posible,
determinado por un Unico estado
inicial con un Unico agente que realiza
acciones deterministicas, sin
duracion y que sdlo pueden
ejecutarse una detrds de otra. Debido
a esta singularidad, es posible
determinar de forma precisa el
estado del mundo después de cada
secuencia de acciones.
+ Proceso de decision de Markov.
También llamado MDP de forma
abreviada, son problemas de mayor

complejidad que se caracterizan por
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7
0.0

situaciones en las cuales los

resultados son parcialmente
aleatorios. En los cuales, los agentes
realizan acciones no deterministas. La
observabilidad también es completay
se hace uso de funciones de
recompensa que son maximizadas.

MDP Parcialmente observable. La
dindmica del sistema es determinada
por un MDP, pero el agente no puede
observar directamente el estado
subyacente, por lo que se mantiene
una distribucién de probabilidad
sobre el conjunto de estados
posibles, basados en un conjunto de
observaciones y sus probabilidades.

Planificacién multiagente. Implica la
coordinaciéon de los recursos y las
acciones de multiples agentes. En
este

tipo de planificacion la

comunicacion es un  aspecto
indispensable, en el cual pueden
surgir nuevos conceptos de soluciéon
segln los agentes tengan objetivos

comunes o contrapuestos.

Programacion para el control.

Pensar en un algoritmo para el control de un
robot pedagdgico, es dar paso firme para que
el estudiante adquiera la nocidn, motivacidn,
curiosidad y deseo de crear e innovar robots
en cualquier drea, con lo cual dar soluciones
factibles a las necesidades de un mundo lleno
de ellas.

Una de las problematicas fundamentales que
se presenta al momento de programar un
robot pedagdgico, es que debe tener la
capacidad de moverse hacia el lugar que se
indique con los giros especificados.

Al utilizar el microcontrolador que es un
dispositivo independiente y programable, es
ideal para aprender técnicas de software y de
mciroprocesador, al ser de bajo costo se
utiliza por los estudiantes y no se les dificulta
reprogramarlo, a través de las conexiones en
la placa.

La programacion esta basada en el uso de un
software de facil uso (iconografico), que

permita programar los movimientos y el

comportamiento en general del modelo
robotico. Para ello se debe realizar lo
siguiente:

R/

+* Pensar en una solucion al problema
planteado (creatividad).
J

+» Plasmar la soluciéon pensada en una

secuencia no ambigua, finita vy

ordenada de pasos (instrucciones)
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que deben seguirse para resolver el
problema (algoritmo).

+» Definir la estructura de datos que se
requiere para solucionar el problema.

#» Traducir el algoritmo en una
secuencia de instrucciones que deben
ser ingresadas al “subsistema de
control” del modelo robdtico

(lenguaje iconografico).

7
0.0

Ingresar el programa en el
“subsistema de control” del modelo
robético, lo cual puede ser en forma
manual mediante el uso del teclado o
mediante la transferencia desde una
computadora o celular.

Después de programar se debe verificar que
el modelo implementado funciona,
comprobando que su funcionamiento cumple
con un conjunto de especificaciones, las

cuales pueden ser estandares, modelo

matematico, etc.

Lenguaje de programacion.

El lenguaje de programacion o codigo es la
forma en que nos comunicamos con una
computadora, los circuitos electrdnicos
digitales de la maquina permiten transformar

nuestras instrucciones en sefales eléctricas.

No olvidemos que es el cddigo binario el que
nos permite interactuar con la mdquina. A los
ceros y unos se les conoce con el nombre de
lenguaje maquina porque son instrucciones
que el sistema electrénico es capaz de
comprender (en donde pasa o0 no pasa
corriente).

Pero es muy laborioso traducir a ceros y unos
las instrucciones que queremos que realice la
mdaquina. El cédigo nos permite recurrir a un
lenguaje mas comprensible para nosotros,
llamado lenguaje de programacion de alto
nivel, bajo este cddigo existe un subcédigo
encargado de traducir nuestras instrucciones
al lenguaje maquina, es decir, a ceros y unos,
pero no es necesario conocerlo.

Existen cientos de lenguajes de programacion
y son muy diversos, algunos de ellos son muy
antiguos, mientras que otros son
relativamente nuevos. ademas, varian mucho
segln su complejidad, existiendo algunos mas

0 menos simples.
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Rompi.

ROMPI es una aplicacién para dispositivos maéviles (teléfonos celulares)
qgue permite la creacion, ediciéon, compilacidn y ejecucion de programas

escritos en lenguaje LCS. El lenguaje LCS esta compuesto por

Fidd | 1 es I

Inicio I Indica el micio de un programa
| Ein E Indica el final de un programa

Indica un guwo a la derecha

Der

D
Izq Z Indica un giro a la izquierda
Pausa B Indica un alto temporal

La sintaxis del lenguaje no hace distincién entre minudsculas y mayusculas por lo que DER y Der
representarian la misma instruccion. La estructura basica de un programa esta constituida por la
palabra reservada inicio al comienzo del programa una serie de instrucciones validas y la palabra
reservada fin al final del programa. Una instruccién valida para un programa tiene la siguiente
forma: Instruccién Duracién. Una instruccidn indica la accidn a llevar a cabo. La duracién indica el
tiempo en segundos que durara la instruccion, este puede ser un nimero comprendido entre 1y
10.

Un programa tipico tendria una estructura parecida al siguiente programa:

Inicio
Der 6
Izq 5
Pausa 3
Fin

La aplicacién se encuentra dividida en dos secciones:
1. El Menu principal es una pantalla en la que se muestran las principales acciones que se
pueden llevar a cabo.
Opciones del Mend Principal.

¢ Abrir

b ; _ ) : 115
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**» Nuevo
% Eliminar
%+ Ejecutar
«* Ayuda
%+ Salir
2. El editor: Es una pantalla que permite la captura y edicién de los programas, la cual cuenta
con un menu que permite realizar diferentes acciones con el programa que se encuentre
abierto.
Opciones del Menu del Editor.
«*» Compilar
» Ejecutar
% Guardar
#* Guardar Como
+* Menu principal
% Salir
Ejemplo en Rompi.
Inicio
Der 3
Izq 5
Der 2
Pausa 3
lzq 4
Der 4
Pausa 3

Fin

Bibliografia.
+» Enrique, R. V. (1996). Ciencia y Tecnologia a través de la Robdtica. Obtenido de Perfiles

Educativos: http://www.iisue.unam.mx/perfiles/descargas/pdf/1996-72-78-83

X3

%

Ruiz Velasco Sanchez, Enrique. (2007). Educatrdnica. Innovacion en el aprendizaje de las
ciencias y la tecnologia. Primera edicion. Editorial: IISUE/Dias de Santos. Espafia. ISBN:

9788479788223.
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'{ Actividad 4. Fase informatica: programacion para el

control

Instrucciones: Después de realizar Lectura 4. Fase informatica, sefialando lo mas relevante para unir

el concepto con su significado en las columnas siguientes.

CONCEPTO SIGNIFICADO
1. Planificacion multiagente () Abrir, Nuevo, Eliminar, Ejecutar, Ayuda,
Salir
2. El lenguaje de programacién o cédigo () la inteligencia artificial es uno de los mas
interesantes, prolificos y versatiles de todos los
que existen.
3. Proceso de decision de Markov () un proceso de deliberacién abstracta y

explicita que escoge y organiza las acciones
anticipando sus resultados esperados, con el
objetivo de lograr de la mejor forma posible
unos objetivos preestablecidos.

4. Son opciones del menu principal () el uso de un software de facil uso
(iconogréfico).

5. En la robdtica tiene un peso muy importante | ( ) La dindmica del sistema es determinada por
un MDP, pero el agente no puede observar
directamente el estado subyacente

6. Clasico () Implicala coordinacién de los recursos y las
acciones de multiples agentes
7. La planificacién es ( ) porque se desea dotar de esos

comportamientos inteligentes a maquinas
fabricadas por el ser humano para la realizacidn
de labores dificiles o repetitivas

8. Dentro de la informatica el campo de () esuna aplicacién para dispositivos moéviles
(teléfonos celulares).

9. MDP Parcialmente observable () eslaforma en que nos comunicamos con
una computadora.

10. ROMPI () unadisciplina de la inteligencia artificial en

la que, dado un estado inicial, se elabora un
plan de acciones que busca conseguir un
objetivo

11. La programacion esta basada en () Es el mas simple posible.

12. Segun Ghallab, Nau y Traverso, la | ( )Tambiénllamado MDP de forma abreviada.
planificacion es
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' 4 Actividad 5. Programando controlador en Tinkercad

nstrucciones: Realiza la siguiente actividad en Tinkercad con los componentes que se especifican y
la programacién indicada, mostrando en Power Point las pantallas del Arduino con los leds,

resistencia y cables, en donde se van agregando, asi como la programacidn y la ejecucion.

Componentes.

K/
0.0

Arduino Uno R3.

R/
0.0

3 leds rojos.

% 3 resistencia de 220 Q (Ohm).

L)

R/
0.0

Cable verde, negro y turquesa.

Procedimiento.
1. Ingresar a Tinkercad.

Disefios 30

Circuitos

Bloques de codigo  NUEvO

Lecciones Nuevo Crear circuito

2. Darclicen yen

3. Darclicen ™" ™ yseelige el Arduino Uno R3, se arrastra al area de disefio.

4. Dar el nombre Arduino con Leds.

5. Elegir un Led rojo para colocarlo en GND y en D13 del Arduino, con el nombre LedRojo1,

agregar una resistencia para D13 con el nombre Resistencial de 220 Q (Ohm).
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6. Se da clic en Cddigo, dar clic en definir pasador y en la punta de flecha se selecciona el
numero 13, por ser en donde esta conectado el Led, en alta, después se da clic en Control y
se selecciona esperar 1 segundo, de la misma forma se selecciona para que el Led esté en

baja y esperar un segundo, de la siguiente forma.

[G] b incirsmuscion  Exportar  Compsrti

Blogues v 3 B & iAdunoUnoRd)
Sapesin 13+ s AT
detiirpacador 13+ e BAIA =

\

7. Dar clic nuevamente en Cédigo para cerrar esa pestafia y dar clic en Iniciar simulacion para

ver la ejecucién. En donde el Led enciende y apaga en forma intermitente.

8. Seagrega un nuevo Led con el nombre LedRojo2 y la resistencia con el nombre Resistencia2

de 220 Q (Ohm) que necesita, con cable de color negro, en GND y D11, de la siguiente forma.

9. Serealiza la programacién del LedRojo2 de la siguiente forma.
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Cadigo P Iniciar simulacién Exportar Compartir

Blogues - 3 B * 1 (ArduinoUnoR3)
@ Salida @ Control
@ Entrada @ Mateméticas
@ Notacion @ Variables

definirpasador 13+ en AlLTA +

o
1

ir LED infegradoen  ALTA »

|

4
I\
definirpasador 13 v en BAJA v

o
W

i ° definir pasador 11 v en AITA =
o
L 11
girarservoenelpasador 0+ a (@ I -
' 1

0+ en ATA~

|

ifigi
H

|

definir pasador 11+ en BAJA =

O

|

-
o>

10. Dar clic nuevamente en Cédigo para cerrar esa pestafia y dar clic en Iniciar simulacién para

ver la ejecucioén. En donde los leds encienden y apagan en forma intermitente.

11. Agrega un nuevo Led con el nombre LedRojo3 y la resistencia con el nombre Resistencia3
de 220 Q (Ohm) que necesita, con cable de color turquesa, en GND y D9.

12. Realiza la programacion del LedRojo3.

13. Inicia la simulacién para ver la ejecucién. En donde los leds encienden y apagan en forma
intermitente.

14. Guarda el ejercicio en Power Point con la nomenclatura Actividad6, siglas de tu nombre,
grupo y turno. Ejemplo: “Actividad6_ DMDGAM” donde DMDG son las siglas de tu nombre,

A es el grupo y M el turno. Entrégalo a tu profesor
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

ACTIVIDAD 5. PROGRAMANDO CONTROLADOR EN TINKERCAD

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: Semestre: |V
Robética Turno:
Producto: Médulo II. Fecha:
Documento electrénico y/o impreso Robotica Educativa
Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente:
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES
OBTENIDO < | CALIF Y/O
CRITERIO INDICADORES S | vo PONDERACION SUGERENCIAS
DE MEJORA
1 Ingresa a Tinkercad 1
2 Crea un nuevo circuito 1
3 Selecciona Arduino Uno R3 1
4 Inserta los leds rojos solicitados 1
5 Une cada led al GND y puerto que se 1
indica
Conecta cada led y resistencia al 1
6 Arduino con el color de cable
especificado
Realiza el cédigo en forma de bloques 1
7 para el encendido y apagado de cada
led
3 Muestra la creacidn del circuito desde 1
el disefio hasta la programacion de este
9 Agrega el led rojo y la resistencia con los 1
nombres indicados
10 Muestra el disefio en Power Point del 1
circuito con reporte
CALIFICACION

Realimentacion.

Logros Aspectos de mejora
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Practica 5. Programacion del Robot Pedagdgico

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente practica y lean cuidadosamente los

pasos, analicenlos correctamente para completar la Practica 5. Programacién del robot pedagégico.

PROPOSITO. Utiliza el Controlador Electronico desarrollado en la Fase Electrénica teniendo en

cuenta su utilidad conectando la pila al mismo y a través del teléfono celular dar érdenes para ver

el funcionamiento de este.

CONOCIMIENTOS.

K/
0’0

Fase electronica del controlador electrénico.

Funciéon del Micréfono en el Controlador Electronico.
DTMF Multifrecuencia de doble tono.

Decodificador DTMF.

Programacion por Tonos.

Materiales.

R/
0.0

B3

*

K/
0’0

Pila alcalina de 9 Voltios.
Controlador Electrénico.

Teléfono celular.

Procedimiento.

K/ 7 7
> 0.0 0.0 0.0

O/

%

7 7 7
0.0 0.0 0.0

7
0.0

aseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.I

Conectar la pila al Controlador Electrénico en la bornera correspondiente.
Presionar el Interruptor en el Controlador Electrénico para encenderlo.

Verificar el funcionamiento del Controlador Electrénico.

Presionar Teclado en el Teléfono Celular.

Acercar el Microfono del Controlador Electrénico a la Bocina del Teléfono Celular.
Presionar en el teclado del Teléfono Celular el nimero 1y ver el resultado.
Presionar en el teclado del Teléfono Celular el nimero 2 y ver el resultado.

Presionar en el teclado del Teléfono Celular el numero 3 y ver el resultado.

122

lel. + 52 (933)316755




[e003

‘ COBATAB

COLEGIO DE BACHILLERES

TABASCO DE TABA

SCO

“Educacién que genera cambio”

del Controlador Electrdnico.

de los diversos robots pedagdgicos.

’aseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.

+» Alejar el Micréfono de la bocina del Teléfono Celular.

> 86035 Villahermosa

['abasco,

N
V1

X
\

+» Presionar el Interruptor en el Controlador Electrénico para apagarlo y desconectar la Pila

+» Realizar en Power Point un reporte de la practica con fotos e imagenes del funcionamiento
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 5. PROGRAMACION DEL ROBOT PEDAGOGICO

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: Semestre: |V
Robotica Turno:
Producto: Médulo II. Fecha:
Documento electrénico y/o impreso Robotica Educativa
Submaddulo I. Competencia Periodo:
Robdtica Pedagdgica genérica 5.6 2023-2024 B
Nombre del docente: Competencia Firma del docente:
disciplinar 3.
VALOR OBSERVACIONES
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO PONDERACION CALIF ¥/0
s | No SUGERENCIAS
DE MEJORA
1 Revisan el controlador electrénico para 1
su funcionamiento
5 Detectan todos los componentes del 1
circuito electrénico en forma adecuada
3 Utilizan el controlador electrénico en 1
forma auténoma
Conocen el funcionamiento de cada 1
4 uno de los componentes del circuito
electrénico
Utilizan la marcacién por tonos DTMF 1
> con los nimeros indicados
6 Verifican el funcionamiento del 1
controlador electrénico
Efectian pruebas en el controlador 1
7 electrénico con marcacién de tonos
DTMF
Muestran el funcionamiento de los 1
8 diferentes robots pedagdgicos
realizados a través del controlador
Realizan las pruebas del controlador 1
9 con los diferentes robots pedagdgicos
todos los integrantes del equipo
10 Realizan el reporte en Power Point con 1
fotos e imagenes
CALIFICACION
Realimentacion.
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Lectura 5. Fallas mas frecuentes de los Robots

El uso de robots en diferentes aplicaciones ha
aumentado en forma significativa en los
ultimos tiempos, abarcando desde procesos
industriales hasta aplicaciones domésticas,
como son aspiradoras y cortadoras de pasto.
Debido a esto y a lo dindamico de los
ambientes de trabajo y desarrollo para los
robots, se necesita construir plataformas
robustas que les permitan detectar la
presencia de fallas en sus componentes vy
reaccionar oportunamente a ellas.

La robdtica es un area multidisciplinaria de la
ingenieria, en la cual intervienen la ingenieria
eléctrica, la ingenieria mecanica y las ciencias
de la computacion. Dependiendo de la
aplicacion del robot se pueden agregar
muchas otras dreas cientificas como la
geologia, la medicina o la biologia marina,
convirtiendo a la robdtica en una de las areas
mas complejas y desafiantes de la ingenieria
actual. Por ello, la robética ha adquirido un rol
fundamental en la industria y hoy en dia su
masificacién llega incluso a los hogares con
diferentes productos.

La complejidad y el dinamismo de los
ambientes en que se implementan los robots
son factores fundamentales en la aparicién de

diferentes fallas en sus componentes que

noca INO Uu L0l Lapasco

pueden llegar incluso a inhabilitarlo. Con ello
se generan pérdidas en al eficiencia, tiempo y
desempenio, porque requieren
continuamente de reparaciones.

La robdtica actualmente se ha enfocado en
cuatro caminos principales:

1. La industria con robots en las lineas
de produccién que mejoran la
eficiencia y disminuyen los costos de
produccién.

2. La exploraciéon, donde robots revisan
desde el espacio exterior hasta las
profundidades del océano,
entregando informacidon de manera
mas segura para los investigadores.

3. La medicina, con sistemas de apoyo
para discapacitados y robots que
permiten cirugias mas simples,
baratas y exactas.

4, El entretenimiento, destacando
aportes como el Aibo o el sistema

Mindstorms de LEGO.

”., Desde la aparicion de

”!’ - los primeros sistemas

M‘ W de control, los

0 o 2
A - » requerimientos  de
eficiencia y robustez en los diferentes

procesos industriales han ido paulatinamente
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incrementandose. Este ha sido en parte el
resultado del aumento en la competencia por
el mercado, en que los sistemas mas
eficientes ahorran tiempo y dinero a sus
duefios.

La deteccién y diagnodstico de fallas incluye
tres campos de accién. El primero
corresponde a las fallas en el proceso mismo.
Esto ocurre cuando los parametros como
voliumenes o masas cambian debido a fallas
en el proceso, modificando asi su
comportamiento frente a las variables de
entrada. El
segundo campo
de acciéon esta
referido a las

fallas de

actuadores. Estas
fallas se presentan en elementos como
motores y valvulas que pierden sus
caracteristicas o se desacoplan del proceso,
haciendo que su accién no afecte el sistema.
El tercer campo de accién corresponde a las
fallas de sensores como velocimetros vy
medidores de nivel, que proporcionan las
mediciones del sistema, necesarias para
realizar el monitoreo o el control.

Las fallas pueden ser caracterizadas segun su
efecto. Las fallas de tipo fuerte son aquellas
en las que un pardmetro cambia en un
instante corto de tiempo, permaneciendo asi

posteriormente. Tal es el caso cuando los

sensores se descomponen y mantienen
constante el valor de salida sin importar la
variacion en la variable medida o cuando un
motor deja de entregar el momento de

torsion necesario. Por otro lado, las fallas

fa

suaves son aquellas que aparecen lentamente

y se van incrementando en el tiempo. Ese es
el caso de fallas degenerativas, como el
desgaste, que hace cambiar los parametros
en forma paulatina.

Es importante hacer una distincién entre lo
gue son los sistemas de deteccion de fallas y
lo que son los sistemas tolerantes a fallas. Si
bien ambos parecen realizar las mismas
acciones, sus objetivos se entremezclan. Los
sistemas de deteccion y diagndstico buscan
identificar lo mas eficientemente posible la
ocurrencia de una falla y su localizacidn,
entregando esta informacién a otro agente
capaz de tomar decisiones con base a ellas.
Los sistemas tolerantes a fallas no requieren
exclusivamente de un sistema de deteccién
de fallas para poder funcionar.

El proceso completo que permite detectar
una falla y las acciones posteriores realizadas

con base a la informacion obtenida puede
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dividirse en tres etapas principales:

deteccién, diagndstico y correccién o
acomodacion de la falla.

La deteccion de fallas es el paso inicial para
todo método de trabajo con fallas, que
permite al sistema identificar cuando ésta ha
ocurrido y que hace que el sistema no
funcione segln parametros establecidos. Este
proceso puede implementarse en formas
simplesy permiten dar indicaciones o alarmas

a los operadores indicando que ha ocurrido

una falla.

Los procesos de deteccion y diagndstico de
fallas se clasifican en tres categorias segln su

complejidad.

En los niveles mas bajos se encuentran los
procesos de monitoreo y de proteccidén
automatica, que son sistemas que sodlo
realizan deteccidén de fallas sobre el proceso
en observacion. El mas basico de ambos, el
monitoreo, sélo entrega la observacién de un
conjunto de variables a los operadores,
quienes deben compararlos con niveles
criticos de funcionamiento para tomar

decisiones en cuanto a reparar o detener el

proceso para evitar problemas mayores.

En el caso de los sistemas de proteccidn
automatica, estos cuentan con un monitoreo

de variables en caso de detectar una falla,

automaticamente realizan acciones para
evitar mayores dafios, sin necesidad de
encontrar en forma precisa la causa que

motivo la falla.

El tercer y mas complejo grupo son los
sistemas de supervisién con diagndstico de
fallas. Estos ademads de detectar, incorporan
el diagndstico como una herramienta para
mejorar la utilidad del sistema. El diagndstico
de fallas responde a la pregunta éiqué es lo
qgué fallé? Su funcionamiento se basa en un
analisis de las mediciones realizadas para
poder generar un grupo de sintomas, los
cuales sirven de base para determinar que
elemento al interior del sistema completo fue
el que fallo, siendo a veces factible incluso
determinar

porque sucedid.
De esta forma,
el sistema
puede entregar
al operador o a
un sistema

posterior de

toma de
decisiones mas informacion relevante a la
falla, lo cual permite tomar mejores
decisiones o incluso logran que el sistema
continlde en funcionamiento aun cuando la

falla esté presente.
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Uno de los métodos mas utilizados en el
diagndstico de fallas es el uso de modelos.
Este método se basa en el empleo de modelos
del proceso para el estado normal y para cada
una de las diferentes fallas que se desean
observar y posteriormente analizar qué tan
parecidas son las estimaciones de cada
modelo con las observaciones realizadas del
proceso real. La forma de analizar las
diferencias entre los modelos vy las
observaciones, llamados residuos, es muy
variada, pasando desde los sistemas expertos,
hasta complejas redes neuronales.

El dltimo paso es la correccion de la falla, lo
cual puede realizarse de multiples formas. Los
sistemas tolerantes a fallas son capaces de
tomar decisiones para corregir la falla
ocurrida sin necesidad de existir un sistema
formal de deteccién y diagndstico. También
existen procesos que cuentan con sistemas de
deteccion y diagndstico para identificar el

efecto de la falla u contrarrestarlo.

Errores mas comunes en el uso de la

robética.
1. Subestimar los requerimientos de
carga util y de inercia. El error nimero

1 de aplicacién cometido por los

usuarios de la robdtica es subestimar 2.

la carga util asociada a una aplicacion
dada. La causa mas comun es no

incluir el peso del conjunto de

herramientas en el cdlculo de la carga
util. También se subestima o ignora
completamente las fuerzas de inercia
generadas por cargar Uutiles no
convencionales. Las fuerzas de la
inercia pueden sobrecargar el eje del
robot. Es muy comun sobrecargar el
eje giratorio en los robots. Si el
problema no se corrige puede causar
dafio al robot. La reduccién de carga
atil o la reduccidn de los pardmetros
de velocidad pueden remediar la
situacién. La reduccion de Ia
velocidad puede causar un aumento
indeseado en el tiempo del ciclo, un
tiempo de ciclo que pudo haber sido
parte de los cdlculos para la
justificacion del robot disefiado.

Tratar de hacer demasiadas tareas
con el robot. Algunas veces, la
asombrosa capacidad vy la flexibilidad

de un robot puede hacer que un
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disenador sobrecargue de tareas el
robot y haga una celda de trabajo

demasiado compleja. Esto puede

dificultar el cumplimiento del tiempo 4.

de ciclo y puede llevar a unas
soluciones de programacion
extremadamente dificiles o a mas
dificultades debido a las restricciones
de velocidad del procesador. Este
error es todavia mds grave cuando los
usuarios diferentes al disefiador del
sistema tratan de arreglar los
desperfectos de la celda de trabajo
durante la produccién. El tiempo
muerto imprevisto puede ser muy

costoso en un ambiente de

produccion. 5.

Subestimar los asuntos de manejo del
cable. A pesar de lo simple que
parece, el manejo del cable es con
frecuencia descuidado, debido a que
parece demasiado elemental.
Optimizar el enrutamiento del cable
hacia las herramientas de fin de brazo
dispositivos periféricos es de gran
importancia para el movimiento sin
restriccion de la mecanica del robot.
No prevenir este problema potencial
puede conducir a movimientos
innecesarios del robot para evitar
cables enredados o tensionados.

También el no usar cables dindmicos

0 no minimizar las tensiones del cable
puede producir la ruptura de éstos y
generar tiempo muerto.

No tener en cuenta todos los
elementos de aplicacién antes de
escoger un sistema robdtico. Siempre
se debe describir los elementos de
aplicacién requeridos para
dimensionar un sistema mecanico. Al
trabajar con estas especificaciones
para cada aplicacidon, se asegura
calcular la aplicacién desde todos los
angulos posibles y evitar errores
durante la planeacién que puedan
resultar en un exceso de gasto del
presupuesto al instalar el sistema.
Confundir la exactitud con la
repetibilidad. Un mecanismo preciso
puede ser repetible pero un
mecanismo repetible puede ser o no
preciso. La repetibilidad se
demuestra al retornar con precisidn a
la posicion de un punto calculado.
Una paleta de comandos usa el
potencial de precisién del robot al
calcular un ordenamiento de las
posiciones del robot basado en unos
pocos puntos ensefiados. La precision
se relaciona directamente con las
tolerancias mecanicas o la precision

del robot.
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Escoger un sistema robdtico basado
Unicamente en el sistema de control.
La mayoria de los fabricantes de
robots estan de acuerdo en que se le
da mucha importancia al dispositivo
de control del robot que a la parte
mecanica. Esto en si es irdnico,
porque cuando el robot es iniciado, el
tiempo de funcionamiento depende
principalmente de la fortaleza de su
mecanica. El descenso del
rendimiento de produccion es poco
probable que sea causado por un
controlador descompuesto o por un
dispositivo electrénico que por una
parte mecanica descompuesta. Muy
frecuentemente, un sistema robadtico
se escoge fundamentalmente con la
familiaridad que el usuario tenga con
el controlador y el software. Si el
robot tiene una mecdnica excelente,
tiene una ventaja competitiva. Pero si
el robot necesita servicio de
mantenimiento y reparacion después
de su instalacién, entonces cualquier
ahorro realizado por la familiaridad
con los controles es radpidamente
despilfarrado.
Incapacidad  para  aceptar la
tecnologia robdtica. Un fabricante de
equipos o un integrador puede crear

un lugar de trabajo para el robot

adecuada para una aplicacién, pero si
el usuario final falla al adoptar la
tecnologia robdtica, el proyecto esta
destinado a fallar. El tiempo en
operacion de cualquier equipo de
produccién esta directamente
relacionado con a forma en que los
usuarios entienden el equipo y con la
habilidad que tengan para
mantenerlo. Lo mismo sucede con la
tecnologia robética. Es comun que los
nuevos usuarios del robot rechacen el
entrenamiento para usar el robot.
Una comprension integral de las
posibilidades del robot y de las

mejores practicas, es de gran

importancia para una integracion
fluida.

Ignorar las opciones importantes de
manejo del robot o de dispositivos
periféricos. Instructivos de manejo,
cables de interconexién e incluso
opciones especiales de software son
todos ejemplos de dispositivos que se
pueden necesitar pero que pueden
olvidarse en el momento de ordenar
la compra del robot. El plazo de
entrega de los suministros y sus
costos pueden demorar el proyecto y
lograr que se exceda el presupuesto.
Hay que asegurarse de comparar
productos

competitivos, con
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10.

exactitud, antes de comprar y tener
en cuenta todos los aspectos de la
integracién y la necesidad de equipo
opcional. Ya que se encuentran
usuarios que por ahorrar dinero
integran robots sin los equipos
necesarios para el funcionamiento
general del mismo.

Subestimar o sobreestimar las
funciones del dispositivo de control
del robot. Cuando se subestima las
funciones del dispositivo de control
de un robot, se conduce a la
duplicacion de los sistemas y se
incurre en costos innecesarios.
Replicar el sistema de circuitos
eléctricos de seguridad es muy
frecuente. De la misma forma cuando
se sobreestiman las posibilidades del
dispositivo de control se conduce a
costos adicionales en equipo, porque
se debe hacer doble trabajo y con ello
se generan demoras costosas. Al
intentar  controlar  demasiadas
entradas o salidas, servo mecanismos
adicionales o rutinas simultaneas son
errores comunes.

Negarse a considerar la posibilidad de
usar tecnologia robdtica. La magnitud
de la inversidon inicial, la falta de
familiaridad con la tecnologia

robdtica y los intentos fallidos del

( ( | Tabaceco 2000 C P S0)
Uu L0l Lap O ZUUU. C.1 yOU

pasado son todas las razones por las
que algunas veces la gente evita usar
esta tecnologia. Para mejorar la
productividad una ventaja de
competitividad duradera es
importante ir mas allda de
concepciones erréneas. Es cierto que
la robdtica no es la respuesta a toda
mejora de productividad, los robots

pueden con seguridad ayudar en

muchas situaciones.

Los diez errores anteriores representan una
seleccion de los errores que se han visto con
mucha frecuencia en el campo de la robética.

Pero hay mds, como son los siguientes:

No tener en cuenta futuras
aplicaciones para el robot.
Escoger un robot solamente por el

precio.
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< No comprender las habilidades «+» Creer que existe un sistema robotico
completas del robot antes de ponerlo perfecto.
en funcionamiento. Cualquiera que sea la tarea, hay que estar en
+* No utilizar completamente todas las contacto directo con los proveedores de
posibilidades del robot. robdtica o con la forma en que se disefia y
«» Creer que los robots son muy construye un robot. Conociendo las
complicados. necesidades, se recibe o se crea un robot que

desempene exactamente lo que se quiere.

Bibliografia.
¢ Ruiz-Velasco, Enrique. (2002). Robdtica Pedagdgica. Iniciacidn, construccidn y proyectos.

Grupo Editorial Iberoamérica. México

¢ Ruiz Velasco Sanchez, Enrique. (2007). Educatrdnica. Innovacion en el aprendizaje de las
ciencias y la tecnologia. Primera edicién. Editorial: ISUE/Dias de Santos. Espafia. ISBN:
9788479788223.

«» Alternativas y gestion de soluciones robdticas (elempagque.com)
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— Actividad 6. Fallas mas frecuentes de los Robots

Instrucciones: Realiza la Lectura 5. Fallas mas frecuentes de los Robots, sefialando lo mas

relevante para resolver el rompecabezas ingresando al vinculo indicado.

Vinculo.

Puzzle de Fallas mas frecuentes de los robots , rompecabezas de (puzzlesjunior.com)

Al resolver el rompecabezas agrega la imagen y el tiempo en el cual lo realizaste.

, ‘ v . S 133
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idactica 1. Atracciones Robdticas

Instrucciones: Con base en la situacion didactica 1 planteada al principio del submédulo, realizar
un robot pedagdgico aplicando los conocimientos adquiridos durante el desarrollo de este

submaodulo.

Propdsito. Utilizar los robots pedagdgicos realizados en la fase mecdnica, los motores de la fase
eléctrica, el controlador electronico desarrollado en la fase electronica verificando su
funcionamiento al conectarlo a la pila y usar el teléfono celular las érdenes, con las cudles dar

movimiento a los robots pedagdgicos en un sentido, en otro o detenerlos.

Conocimientos.

7
L4

Fase Mecanica de los robots pedagdgicos.

7
L4

Fase Eléctrica de los robots pedagdgicos.

7
L4

Fase electrdnica del controlador electrénico de los robots pedagdgicos.

7
L4

Funcionamiento del motor.

7
L4

Funcién del micréfono en el controlador electrdnico.

5

S

DTMF multifrecuencia de doble tono.

7
0.0

Decodificador DTMF.

R/
°o

Driver para control del motor.

3

%

Programacién por tonos.

Materiales.

K/
L4

Robots pedagdgicos.

X3

%

Motor de corriente directa de 3 Voltios.

7
0.0

Pila alcalina de 9 Voltios.

X3

%

Controlador Electrénico.

X3

%

Teléfono celular.
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Procedimiento.

7 7 7
0.0 0.0 0.0

7
0.0

7
0.0

K/
L4

7 K/ 7
L4 L4 %

X3

%

53

%

X3

%

Revisar los motores de los robots pedagégicos.

Conectar el Motor al Controlador Electrénico en la bornera correspondiente.

Conectar la pila al Controlador Electrdnico del en la bornera correspondiente. Presionar
el Interruptor en el Controlador Electrénico para encenderlo.

Verificar el funcionamiento del Controlador Electrénico.

Presionar Teclado en el Teléfono Celular.

Acercar el Micréfono del Controlador Electrénico a la Bocina del Teléfono Celular.
Presionar en el teclado del Teléfono Celular el nimero 1 y ver el movimiento de los
diferentes robots pedagdgicos

Presionar en el teclado del Teléfono Celular el numero 2 y ver el movimiento de los
diferentes robots pedagdgicos.

Presionar en el teclado del Teléfono Celular el nimero 3y ver la accidn de los diferentes
robots pedagdgicos.

Llamar desde otro Teléfono Celular al que estd cerca del Micréfono del Controlador
Electronico.

Al momento de aceptar la lamada presionar en el teclado del Teléfono Celular emisor el
numero 1y ver el giro en los diferentes robots pedagédgicos.

Presionar el nimero 2 en el teclado del Teléfono Celular emisor y ver el movimiento de
los diferentes robots pedagdgicos.

Presionar el nimero 3 en el teclado del Teléfono Celular emisor y ver la accién del Motor
en los diferentes robots pedagdgicos.

Terminar la llamada.

Alejar el Micréfono de la bocina del Teléfono Celular.

Presionar el Interruptor en el Controlador Electrénico para apagarlo.

Desconectar la Pila del Controlador Electrénico.

Desconectar el Motor del Controlador Electrénico.

Simulan las atracciones mecanicas que se encuentran en una feria con los diferentes

robots pedagdgicos.
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CAPACITACION ROBOTICA

MODULO Il. ROE
SUBMODULO II. ROE

GUIA DEL ESTUDIANTE

DATOS DEL ESTUDIANTE

Nombre:

Plantel: Grupo: Turno
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Temario

= Mecanica

* | ego.
¢ Fischertechnik.
¢ Meccano.

e Eléctrica

e Control de motor.

o Electronica

e Captadores.

e Interfaz electronica.
e Puerto paralelo.

* Microprocesadores.
e Interfaz paralela.

Modulo de potencia informatica

e Programacion

e Interfases comerciales
» Consideraciones basicas para el control

e Fallas mas frecuentes de los robots
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DOSIFICACION PROGRAMATICA

Capacitacion: Robética

Modulo II: Robética Educativa

Submadulo II: Robots Educativos Clave: BARE
Semestre: 4to. Turno: Matutino/ Vespertino

Periodo:

2023 - 20248

; Momento Tiempo . . Fecha .
Submoadulo . P Conocimientos Semana ., ., Observaciones
(minutos) inicio
Encuadre
Evaluacién Diagndstica
APERTURA. 350 o g 9 15al19
Mecanica. de abril
o Lego.
Mecanica.
e Fischertechnik.
= e Meccano 10 22 al 26 | 25 de abril Reunién
Leccién ConstruyeT de abril de ‘Academia
4.6 Enfrentemos retos s
v juntos ‘ IGA
o
= ’!_
)
o
(&}
>
el 29 de
w , .
° 350 Eléctrica. 1 abril al |01 de mayo
_8 e Control del motor. 03 de | suspension oficial
n% mayo
- Evaluacion
o DESARROLLO Electrénica. extraordinaria
_§ o Captadores. intrasemestral
= e Interfaz electrdnica. 06 al 10 -
e 350 12 #53
S e Puerto paralelo. de mayo SIGA
» e Microprocesadores o il
e Interfaz paralela. "ﬁ :
Mddulo de potencia.
Informatica. 13 al 17 |15 de mayo
350 L, 13 o
e Programacion. de mayo | Suspension oficial
e Interfaces comerciales
e Consideraciones
basicas para el
350 control. 14 20al 24
. de mayo
Fallas mas frecuentes
de los robots.
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. ., s . 27 al 31
350 Situacién Didactica. 15
de mayo

Revision de
portafolios,

350 Situacion Didactica. evaluacion sumativa
03 al 07

6 W
Entrega de Proyecto *S|GA

de junio
h S

Reforzamiento

académico
CIERRE . ., 10al 14
350 Realimentacion. 17 de iunio
] 14 de junio Reunion
de academia
Reforzamiento 17 al 21 | Reforzamiento
350 Gacn 18 . L
académico de junio |académico
iy - 24 al 28 g
350 Evaluacion final 19 = =7 | Evaluacion final
de junio
- 1al e
Evaluacion final 20 0 a (.)5 Evaluacion final
de julio
08 al 12 EvaIuacpn .
21 - extraordinaria
dejulio |,
intersemestral
| 110 | OO
de julio P y

trabajos colegiados

Totales 6650
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Encuadre de la materia

Criterios de Evaluacion

Situacion didactica 2. Puntaje

Automatizando mi espacio (SIGA)

Actividades Puntaje
Actividad 1. Robdtica en la Educacidn (SIGA) 2

Actividad 2. Mecdnica con Lego-Fishertchnik-Meccano. 3
Actividad 3. Control de Motores. 3
Actividad 4. Puerto Paralelo 3
3
3
3

Actividad 5. Microprocesadores
Actividad 6. Mddulo de potencia
Actividad 7. Fallas Comunes de los Robots

Total 20
Practicas Puntaje
Practica 1. Wall E Mi Primer Robot Eléctrico 4

Practica 2. Haz tu Propio Meccano 3
Practica 3. Controlando tu Motor Basicamente 3
Practica 4. Controlando tu Motor con PWM. (SIGA) 5
5
5

Practica 5. Programando un Microprocesador.
Practica 6. Programando la Potencia de mis Leds.

Total 25

Examen

Construye T

Total 100%
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Submaédulo II. Robots Educativos

Proposito del Submodulo

Desarrolla diferentes robots educativos, mediante sus diversas fases, programandolos y

utilizadndolos para satisfacer necesidades en el contexto educativo y vida cotidiana, externando
un pensamiento critico y reflexivo de manera solidaria

Aprendizajes Esperados

< Propone los conocimientos adquiridos aplicando las fases de la robdtica, para el disefio y
desarrollo del robot educativo, aportando ideas creativas, mostrando respeto ante las
opiniones de los demas y siendo consciente de su entorno.

< Prepara el software de programacién en forma critica, solidaria y creativa, para

movimientos y accionesdel robot, demostrando consciencia social.
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Genéricas Profesionales

5. Desarrolla innovaciones y propone
soluciones a problemas a partir de
métodos establecidos. (CG5)

5.2. Ordena informacién de acuerdo a
categorias, jerarquias y relaciones.
(CG5.2)

5.6. Utiliza las tecnologias de |la
informacién y comunicacién para
procesar e interpretar informacion.
(CG5.6)

8. Participa y colabora de manera efectiva en
equipos diversos. (CG8)

8.1. Propone maneras de solucionar un
problema o desarrollar un proyecto en
equipo, definiendo un curso de accién
con pasos especificos. (CG8.1)

8. Descubre los diversos tipos de drones
reconociendo sus fases, el software de
programacion  para controlarlos, vy
tomando decisiones creativas y
responsables en su construcciéon para
resolver problematicas inmersas en su
contexto. (CPBR8)
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Titulo:

Situacion Didactica 2

Automatizando mi espacio

Contexto:

En la actualidad se ha entrado en un proceso de automatizacién
general donde todos los dmbitos de desarrollo social han sido
alcanzados por ella. Dentro de estos ambitos uno de ellos es Ila
educacion donde actualmente los estudiantes se desenvuelven y
por la cual cada vez mds se genera un acercamiento entre lo
académico y el uso de los dispositivos robdticos areas profesionales
y laborales, por lo cual la finalidad de que los estudiantes tengan
contacto desde una etapa temprana con los conceptos y contextos
de la robdtica es primordial.

Conflicto Cognitivo

¢Qué es la Robdtica Educativa?

¢éSabes para que sirve un robot educativo?

¢éCudles son las fases para construir un robot educativo?
¢Conoces a que se dedica la domética?

En quipos de 10 integrantes investigar, disefiar y construir un
modelo domdtico que represente la automatizacién de un edificio o
casa habitacién que les permita aplicar las fases de la robética

Prop05|to estudiadas durante el submddulo, para presentarlo en el aula y
fuera de ella con la finalidad de dar a conocer la Capacitacién de
Robodtica.
; ; 143
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Instrumento de Evaluacién Situacion Didactica 2

INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

SITUACION DIDACTICA 2. AUTOMATIZANDO MI ESPACIO

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion: | Semestre: 1V
Robdtica Turno:
Producto: Modulo II: Fecha:
Modelo a escala de una casa-habitacién Robdtica
automatizada (Proyecto domético). Educativa
Submadulo II. Competencia | Periodo: 2023-2024B
Robots Educativos genérica 5.6
Nombre del docente: Competencia | Firma del docente:
disciplinar 4.
VALOR OBSERVACIONES Y/O
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO | o nperacion | “AHF | sugerencias DE
S| |NO MEJORA
Utiliza la fase mecanica en el disefio 1
1 domoético.
2 Aplica los conocimientos de electrdnica 1
basica aprendidos
3 Utiliza conexiones electrénicas aplicando 1
el uso de PWM.
4 Aplica el uso de leds controlados por 1
interfazelectrénica.
5 Aplica el uso de la placa Arduino. 1
Aplica programacion en Arduino 1
6 paraprogramar la placa en la regulacion
de los leds.
7 Aplica el uso de motores al proyecto 1
domotico.
Aplica el uso de regulacidn de velocidad a 1
8 -
los motores del proyecto domoético.
El proyecto domdtico presenta un disefio 1
9 estructurado y muestra un proceso de
creacion.
Se muestra evidencia video, capturas de 1
10 |pantalla del proceso de disefio del proyecto
domético.
CALIFICACION
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Evaluacion Diagndstica

Instrucciones: Lee cuidadosamente los siguientes enunciados y selecciona con base a tus

conocimientos la respuesta que consideres correcta.

1. Elige. Es la industria relacionada con la ingenieria, construccidn y operacion de robots.
A) Roboética
B) Robodtica pedagdgica.
C) Robdtica educativa.
D) Robot

2. Selecciona. Es una disciplina que integra tres areas del conocimiento:
informatica, mecdnicay electrdnica, con el objetivo de que los alumnos
interactlen con un robot, favoreciendo lasolucidn creativa de problemas.

A) Robética educativa.
B) Robdtica

C) Robdtica pedagdgica.
D) Robot

3. Indica. es un término que proviene del vocablo checo robota, que significa
servidumbre otrabajo esclavizador.
A) Robotica pedagdgica.
B) Robot
C) Robdtica
D) Robdtica educativa.

4, Elige el inciso que complete el enunciado. Es la posibilidad de creacidn de

mediante la robdtica pedagdgica se ha constituido en una herramienta
poderosa desde el punto de vista cognitivo, para permitir la creacidon de
mejores condiciones de apropiacién del conocimiento.

A) Robots

B) Entornos de aprendizaje

C) Estrategias de adquisicion

D) Pensamientos estructurados

5. Elige. Estd formada por los componentes que hacen posible el movimiento del robot.
A) Fase eléctrica
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B) Fase mecanica
C) Fase informatica
D) Fase electronica

Indica. En esta fase se buscardn los componentes mas adecuados para hacer
funcionar los actuadores, desde la parte de suministro y control de energia, las
tarjetas de procesamientode sefales, sensores, etc.

A) Fase eléctrica

B) Fase informatica

C) Fase electroénica

D) Fase mecdnica

Elige. En esta fase se programan las instrucciones que van a ser ejecutadas por el robot.
A) Fase mecanica

B) Fase electronica

C) Fase informatica

D) Fase eléctrica

Sefiala. Es la unidad central que ejecuta y gestiona las instrucciones légicas
gue se letransmiten al robot.

A) Interfaz

B) Puerto

C) Microprocesador

D) Microcontrolador

Indica. Es la puerta de entrada a los datos, a los resultados, al mundo fisico del
hardware que, si no se logra, quedara demostrado la discrepancia entre lo que
los usuarios esperaban y lo que reciben.

A) Puerto

B) Microcontrolador

C) Interfaz

D) Microprocesador

Selecciona. Subestimar los requerimientos de carga util y de inercia es una:
A) Propiedad de los robots pedagdgicos.

B) Falla de los robots pedagdgicos.

C) Ventaja de los robots pedagdgicos

D) Consecuencia de los robots pedagdgicos
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Recientemente las practicas educativas

tradicionales, antes unidireccionales vy
centradas en el maestro, se han visto
alteradas por la inclusion de nuevas
herramientas computacionales e
informdticas, en donde emergen las

Tecnologias de la Informacién vy las

Comunicaciones (TIC) como una alternativa

a la que pueden acceder los alumnoscomo

. y . i tecnoldgicos, haciendo de los desarrollos
fuente de informacién. Esta situacidon ha gIcos,

modernos, no solo el espacio para las
hecho repensar la escuela, plantearse

aplicaciones que mejoren la calidad de vida
nuevos roles que otrora fueron

= . . de las personas, pues también se convierte
tradicionalmente asignados a las

| en un espacio para la reflexion y la
instituciones, a los profesores y a los

. " construccion de conocimiento (Galvis,
alumnos. La inclusién de las TIC en la

., ; 2007).
educacion ha llevado a una importante
sofisticacion en los procesos de ensefianza-

AN . g Una de las primeras manifestaciones de la
aprendizaje, brindando nuevos materiales

L A8 . ingenieria educativa, se conoce como
de apoyo didactico (Esteinou, 1998). &

«robdtica educativa» que tiene por objeto
. L oner en juego toda la capacidad de
La aparicion de este andamiaje tecnoldgico P Juee P

: exploracién y de manipulaciéon del sujeto
como material de apoyo a los procesos

. . cognoscente al servicio de la construccion
educativos, ha dado origen a lo que se

. . de significados a partir de su propia
conoce como «Ingenieria educativa», que

. 4¥ experiencia educativa. La  robdtica
tiene como proposito encontrar nuevos

VR educativa parte del principio piagetiano de
enfoques didacticos usando componentes P P plo piag

que no existe aprendizaje si no hay
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intervencion

del

estudiante

en

la

construcciéon del objeto de conocimiento

(Ruiz, 2007).

De esta forma, para que el aprendizaje se

dé, es necesario que el doscente se ubique

dentro de la légica de construccion del

objeto o concepto de conocimiento, asi, se

debe «reinventar para aprender»; para

propiciar estas condiciones se pueden crear

ambientes

que

permitan

el

involucramiento inventivo del agente que

aprende o hacer mas directa la relacion

entre el objeto de conocimiento y el sujeto

que aprende.

del desarrollo cultural de las funciones

psiquicas de Vigotsky (Bermejo, 2003), la

robdtica se constituye en un medio de

accion disponible en los procesos
educativos, por el cardcter activo,
participativo y cooperativo de los

estudiantes, favoreciendo su evolucién
desde un punto de desarrollo cognitivo real
a un punto de desarrollo cognitivo
potencial,mediante la interaccién social con
sus pares y con el docente, consiguiendo
superar sus zonas de desarrollo préximo. En
este punto es importante resaltar que en un
comienzo el docente juega el papel de

mediador, pero en la medida en que

transcurre el proceso se transforma en un

agente facilitador del proceso educativo.

No obstante, se debe resaltar que la
«robdtica educativa», como herramienta

que apoya los procesos de ensefanza-

aprendizaje desde la perspectivaeducativa,

El término de robdtica es acufiado por Isaac

toma la dimension de medio y no de fin. No . . ,
Asimov, elhombre que inventé las leyes de

se busca que los estudiantes adquieran - . L
la robdtica. Es un area tecnolégica con

competencias enautomatizacién industrial i .
mucho auge en los ultimos tiempos, ya que

y control automatico de procesos, solo se

posibilita la creacién de nuevos vy
busca hacer de la robdtica una excusa para . .
P motivantes contextos de trabajo. Se
comprender, hacer y aprehender Ia .
entiende como una rama de la
realidad. Asi, desde el enfoque de la teoria
148
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programacion y como una situacidon de

aplicacion de diversos conocimientos.

La robdtica educativa es un area de la
pedagogia que introduce en los procesos
formativos algunosaspectos de la robéticay
automatizacién de procesos, como un
elemento mediador para la consecucion del
aprendizaje. Asimismo, promueve el
desarrollo de diferentes habilidades vy
conocimientos basados en las ciencias,
tecnologia, ingenieria y matematicas.

La robdtica educativa es aquella que "busca
despertar el interés de los estudiantes
transformando las asignaturas tradicionales
en mas atractivas e integradoras, al crear
entornos de aprendizaje propicios, que
recreen los problemas del ambiente que los
rodea".

Se entiende por robdtica educativa al
medio de entornos de aprendizaje o
ensefianza interdisciplinaria basada en la
iniciativa y la actividad de los estudiantes en
el estudio de las cienciasy la tecnologia. Va
allda de crear

mucho mas robots y

programarlos, sino que incentiva la

cohesiéon de grupo, la capacidad de
reflexion, la resolucidon de problemas y el
trabajo en equipo a través de recursos
tecnoldgicos, por lo que a través de estos se

promueve la autonomia, el aprendizaje

dialégico y el aprendizaje cooperativo,

|

L¢

1 Choca No. 100 Col. Tabasco 20(

[el. + 52 (9

Paseo

concepciones Utiles para convivir en

sociedad.

La robdtica educativa desarrolla diferentes

habilidades y conocimientos basados en las

ciencias,

tecnologia,

ingenieria V%

matematicas. Estas materias se agrupan en
espanol con las siglas CTIM, o en inglés

como STEM  (science, technology,

engineering y mathematics) muy utilizada
en Estados Unidos para englobar todas las
actividades que integran estas disciplinas.
Por otro lado, la robdtica pedagdgica es "la
actividad de concepcidn, creacion y puesta
en funcionamiento, con fines pedagdgicos,

de objetos tecnoldgicos que son

reproducciones reducidas, muy fieles vy

significativas, de los procesos y

herramientas robdticas que son usados
cotidianamente, sobre todo en el medio
industrial".

Esta disciplina posee numerosos fines
didacticos que pretenden el empleo de

herramientas  tecnoldgicas nuevas

y

metodologias de ensefianza-aprendizaje

para poder hacer disefios y fabricarrobots
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educativos de forma que los estudiantes se

adentren en el estudio de la tecnologia y la

ciencia desde edades muy tempranas.

Las diferencias entre robética educativa y robdtica pedagdgica son las siguientes:

La robotica educativa

La robética pedagdgica:

Utiliza resultan

materiales

que menos
asequibles; del mismo modo, hacen un uso
extensivo de sensores y motores, se centran
en la cibernética, (considerada también
integradora) y permite ir de lo concreto a lo

abstracto.

Promuevela interactividad y ofrece un sinfin
de experiencias educativas, centrandose en
habilidades de

lectura, ortografia,

matematicas y ciencias de la computacion.

Los robots se utilizan para desarrollar una
serie de competencias y habilidades en el
alumnado, entre ellas, se encuentra la
ciencia, tecnologia, ingenieria y matematicas,
las llamadasdisciplinas STEM, pero también
puede tocar otras dreas como la historia, la

lengua ola geografia.

Emplea materiales de bajo coste, entre ellos
reciclados; e integra diferentes areas de
conocimiento énfasis las

con en

matematicas, ciencias naturales y tecnologia.

Se aprende sobre informatica, aun sin contar
con los recursos necesarios. Se trata de
generar entornos tecnoldgicos ricos, que
permitan la integracidonde distintas areas del
de

conocimiento la

habilidades

para adquisicion

generales y de nociones

cientificas, de forma que estas les permitan
resolver problemas vy desarrollar un
pensamiento sistémico, estructurado, légico

y formal.
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éQué es la Educacion STEM?
En un principio, el concepto “Educacién
STEM” (del inglés STEM Education) se ha
desarrollado como una nueva manera de
ensefar conjuntamente Ciencia,
Matematicas y Tecnologia (en general, no
solo informatica) con dos caracteristicas
bien diferenciadas:
% Ensefianza-aprendizaje de Ciencia,
Tecnologia, Ingenieria y Matematicas
de manera integrada en lugar de
como dreas de conocimiento
compartimentadas. Por instruccidon

integrada se entiende cualquier

programa en el que hay una

CIENCIA B TECNOLOGIAN INGENIERIA

asimilacidn explicita de conceptos de

dos o mas disciplinas.
~ ,3{ Vi QP :‘;\_{ %

L |
@/

Las 5 claves para formar a los profesionales del futuro

s Con un enfoque de Ingenieria en
cuanto al desarrollo de
conocimientos tedricos para su
posterior aplicacion practica,
enfocados siempre a la resolucion de
problemas tecnoldgicos. La esencia
de la Ingenieria es el disefio vy
construccion de objetos y sistemas

que resuelvan un problema.

ARTE MATEMATICAS
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El concepto fue evolucionando hasta la
“Educaciéon STEAM” que se puede definir
como un nuevo enfoque educativo o
paradigma que tiene como objetivo
garantizar latransversalidad del proceso de
ensefianza-aprendizaje a través de
disciplinas que en la sociedad actual se
consideran  imprescindibles para el

desarrollo integral de los individuos.

Esta metodologia desarrolla de forma
globalizada los contenidos de estas ramas
garantizandoun aprendizaje significativo y
contextualizado que implica el desarrollo
de competencias que les permitan
integrarse en la sociedad actual, tales como
el pensamiento  computacional, el
cientifico, el visoespacial o la competencia
de aprender a aprender; es decir, es un
modelo interdisciplinar que intenta
responder a la resolucidn de problemas de
la sociedad actual.

Esta nueva metodologia se aprovecha de la
relacion de estas cinco disciplinas
otorgando a la educacién una perspectiva
creativa que complementa los contenidos
cientificos a través del uso delas tecnologias

de la informacién y la comunicacion.

La clave de la educacion STEM es que los
nifios creen tanto con tecnologias digitales,

como analdgicas. A continuacion, se

presentan una serie de métodos educativos
en relacién con el STEM:

Roboética educativa

La robdtica educativa esta incluida dentro

del STEM ya que fomenta el desarrollo y el

aprendizaje de conocimientos de ciencias,

tecnologia, ingenieria y matemadticas vy
puede ser llevada a cabo desde Ia
educacion infantili a las ensefanzas
superiores. Emplea una metodologia de
accion e innovacién basada en el uso de
robots para desarrollar ~ multiples
habilidades en los alumnos como el
companferismo, los valores, la autonomia
personal y el trabajo en grupo. Ademas de
esto, potencia el desarrollo de las
inteligencias multiples desarrolladas en la
Teoria de las inteligencias multiples de

Howard Gardner.
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Aprendizaje basado en proyectos

La educacion STEM se basa principalmente
en el aprendizaje basado en proyectos. Esto
permite desarrollar en los estudiantes la
habilidad de resolver problemas, dandoles
la libertad de trabajar en un tema de su
interés y haciéndolos protagonistas de su
aprendizaje. Para crear un proyecto los
estudiantes pueden realizar maquetas y
prototipos, hacer simulaciones, salir del
aula y encontrar profesionales, compartir

ideas, recibir criticas, etc.

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 200(

La investigacién actual de la aplicacion del
proceso de aprendizaje basado en
proyectos y EducacionSTEM demuestra que
la realizacidn de proyectos puede aumentar
el interés de los alumnos en Ciencias,
Tecnologia, Ingenieria, y Matematicas
(STEM) ya que involucran a los estudiantes
en la solucién de problemas auténticos,

trabajan en equipo, y construyen soluciones

reales y tangibles.
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Instrucciones: Después de realizar Lectura 1. Robdtica en la educacidn sefialando lo mas
relevante, resuelve la siguiente sopa de letras.

H M U X P F R M D R O N E
T E C N O L O G I A 1 O D
S | F P B (0] B P V N Q C L
Z S M R O R O B O T I € A
R A N O L F T W E D O M R
W A C G S T E A M C P 1 O
R C I R T A D F L O L W B
L A E A R R U O F B O D O
E S N M (0] H C Z Z (o] G S T
G | C A \/ G A L N T | T M
(o) M | C E E T V K W C (o] (o]
K (0] A | R Q | A U K A R Vv
G \/ Vv (0] M N Vv F B (o] K M |
L T H N S (o] C R X E S L
CIENCIA COBOT
DRONES ISAACASIMOV
LEGO LOGICA
MATEMATICAS MINDSTORMS
PROGRAMACION ROBOTEDUCATIVO
ROBOTICA ROBOTMOVIL
ROVER STEAM
TECNOLOGIA WEDO
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Preguntas.

¢Por qué la educacidon STEM estd basada en proyectos?

¢Cudl es la diferencia entre robdtica pedagdgica y robética educativa?

¢Qué significan las siglas STEM?

Investiga en Internet ¢ Qué es un COBOT? Y ¢ Qué es un ROVER?
COBOT.

ROVER.
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Lectura 2. éQué es Lego Education, Fishertechnik, Meccano?

Por mas de 30 afios, LEGO Education ha
estado trabajando con los maestros vy
especialistas en educacién para
proporcionar solucionesy recursos para que
el trabajo de aprendizaje sea mas
entretenido, captando la atencién y el
potencial de niflos y adolescentes.
Mientras las actividades tradicionales de
la escuela pueden continuar dominando
las agendas de educacién, Ia
investigacion  demuestra que los
mayores beneficios se pueden alcanzar
al centrarse en la aplicaciéon del
conocimiento como un medio
aprendizaje experiencial, mas que la
adquisicidon de conocimientos con el fin
de aprobar los examenes. El papel de los

educadores esta cambiando.

Los programas de LEGO Education
estimulan el interés en Ciencia, Tecnologia,
Ingenieria, Ciencias de la Computacion,
Matematicas y Humanidades. Con juegos
educativos, paquetes de actividades,
recursos para maestros y herramientas de
programacion que logran hacer que el
aprendizaje sea inspirador mientras se

satisfacen necesidades curriculares.

education

LEGO Education tiene sede en Billund,
Dinamarca. Como parte del Grupo LEGO,
cuenta con oficinasen todo el mundo y mas
de 180 empleados que comparten la vision
de grupo para inspirar y desarrollar a los
profesionales técnicos del mafana. En
ultima instancia LEGO Education se esfuerza
por animar a los estudiantes a pensar
creativamente, razonar sistemdticamente y
liberar su potencial para dar forma a su
propio futuro. Es por este que LEGO ofrece
diferentes alternativas de educacion
implementando su estrategia robotica

como:

LEGO MINDSTORMS
NXT es un kit de

robdtica  pensado

especialmente para
la educacion de nifios y adolescentes en
diferentes aspectos de la tecnologia. La
enorme variedad de piezas de encastre,
sumadas las mecanicas permiten acelerar
los procesos de creacion de artefactos

complejos a los que se le sumaran sensores
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y un ladrillo inteligente, completando asi los
requisitos basicos para llamar “robot” a una
maquina.

El ladrillo inteligente NXT posee un
microprocesador de 32 bits, capaz de
gestionar los diferentes sensores que
arrojan informacidn sobre el entorno ylos
tres motores servo que conforman la
locomocidn de los robots. Los sensores con
los que cuenta el kit son: un sensor de
ultrasonido capaz de medir las distancias,
sensor de brillo que distingue frecuencias
electromagnéticas de color, sensor de
sonido capaz de evaluar decibeles y dos
sensores de tacto para interpretar
colisiones. Ademas, el NXT cuenta con
conexién Bluetooth, posibilitando Ia
interaccion inaldmbrica con otros robots
NXT, asi como dispositivos moviles,
celulares o tablets.

El ladrillo inteligente se programa a través
de un software realizado por LEGO para la
programacion de NXT. Estd disefiado
especialmente para Educacidn y posee una
interfaz de usuario basada en iconos que
permite al estudiante aprender facilmente
rudimentos de |Ia

los programacion,

mientras instruye al robot que ya ha

construido.

Yaseo la Choca No. 100 Col.

Los kits de robdtica del lego Mindstorm
permiten construir diferentes robots a los
cuales tienes que programar para que
ejecuten las instrucciones, esto se puede
hacer con el propio software de Legoo
utilizando otras aplicaciones web como
open roberta o scratch x, por eso es muy
recomendable que los alumnos aprendan a

trabajar con scratch.

fore 3
Ensormiils de bose

La metodologia LEGO Education permite

que los alumnos descubran y experimenten

de forma auténoma realizando un

aprendizaje funcional. Los estudiantes

pueden observar el resultado de sus

programaciones enlazar sus

y

conocimientos con la forma de concebir

el mundo real.Construir y programar

robots les proporciona motivacion,

seguridad y un sentido de logro para seguir
trabajando y descubrir futuras vocaciones.
Su adopcidn en los centros educativos por

lo general es una actividad extraescolary los

158
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alumnos la eligen cursar de manera
voluntaria en horariono lectivo. El objetivo
de LEGO Education ROBOTIX es integrar la
robdtica como parte de las materias que

conforman el curriculo.

Lego Wedo 2.0

“g ofti” WeDo 2.0
m educat:it_nll

O+

WINDOWS COMPATIBILITY

El set base WeDo 2.0 de LEGO® Education es
una solucidn en robdtica para nivel primaria,
enfocada en el desarrollo de habilidades
STEM; consta de ladrillos LEGOQO®,
un software y proyectos preestablecidos
con un enfoque en la indagacion vy
descubrimientode conocimientos. Disefiado
para potenciar la capacidad del trabajo en
equipo, WeDo 2.0 es una introduccién al
pensamiento computacional, la
programacion y a los principios de
ingenieria de una manera divertida vy
atractiva para niflos de primaria.

Este set de robdtica de LEGO® Education,
con base en los ultimos estdndares de
ciencia, fue creado para incentivar la
curiosidad y las habilidades cientificas de
los estudiantes. El software de esta solucion

educativa proporciona un entorno de

Lel. <+ 52 (933)

programacion facil, que cubre el estudio de
las ciencias de la vida, fisica, de la tierra 'y

del espacio, asi como de la ingenieria.

Con la metodologia LEGO la evaluacién se
convierte en un instrumento de
seguimiento y de valoracién de los
resultados obtenidos durante el proceso de
construccion, contemplacién y
continuacién de la actividad. Se trata de
evaluar el proceso, las habilidades y las
destrezas empleadas para resolver los retos
propuestos, asi como también Ia
motivacion, la iniciativa y las posibles
dificultades encontradas. A la hora de
registrar la evolucion de los alumnos se
utiliza una hoja de autoevaluacion, en la
gue los propios nifios juzgan los resultados
obtenidos y cudles han sido sus
aprendizajes.

Los materiales LEGO pueden servir como
recurso para facilitar el aprendizaje de
todas las

competencias  generales.

Entendiendo las  competencias de
aprendizaje como: capacidades para aplicar
de forma integrada los contenidos propios
de cada ensefianza y etapa educativa, con
el fin de lograr la realizacion adecuada de

actividades y la resolucion eficaz de

problemas complejos.
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¢Qué es Fishertechnik? +» fomentar las funciones motrices
Fischertechnik es un generales y precisas.
extraordinario sistema +» fomentar la capacidad espacial de
progresivo de construccion modular, la imaginacion.
compatible y escalable, inspirado en la +» fomentar la fantasiay la
industriay orientado 100%a la educacién en creatividad.
la tecnologia para todos los niveles. El +» fomentar el pensamiento légico.
sistema esta basado en bloques de +» fomentar la comprensién técnica
construccion basicos, los cuales pueden ser basica.

acoplados hacia arriba o abajo y hacia los 4
costados (en todos sus 6 lados) de la forma

gue se desee con bloques angulares, partes

Durante mdas de 50 aios, fischertechnik ha
sido un juguete de construccién muy

popular y transmite de forma divertida

estaticas, nuMerosos componentes contenido técnico sobre temas vy

electrénicos o control remoto infrarrojo. tecnologias con visién de futuro. La
informacion didactica adjunta, los videos y
Usos de Fishertechnik. las animaciones proporcionan una ayuda
+ Construir modelos a escala de incomparable para descubrir jugando vy

simulacidn industrial. permiten comprender temas interesantes,

3

S

Hacer proyectos de sintesis de como la mecanica, la fisica, la electrdénica o

circuitos simples. la robdtica. iPara los inventores e

X3

A

Hacer maquetas para cualquier ingenieros del mafiana!

materia académica. Durante anos, fischertechnik se ha utilizado

X3

%

Para la universidad formacion con éxito en todo el mundo en las escuelas,

profesional y simulacion asi como en el ambito de formacion vy

industrial. perfeccionamiento. El material didactico

7
0.0

Es util para poder evidenciar el innovador de fischertechnik le ayuda a

funcionamiento de una maquina transmitir los conocimientos técnicos de
mecanica. forma practica y acercar las matematicas, la
informatica, las ciencias naturales y la
También permite: tecnologia a sus alumnos, estudiantes o
++» fomentar la coordinacién visual y aprendices. El material didactico se puede
manual. utilizar de manera dptima en el aula, en

160
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formacién profesional o en la universidad y
ayuda a preparar las lecciones.

Fischertechnik se utiliza a nivel nacional e
internacional en numerosas universidades,
colegios y en la industria para la formacion
profesional y la educacién superior, asi
como en la investigacion para la
representacion realista y la simulacién de
sistemas complejos. Con los modelos de
ejercicio  fischertechnik, es posible
planificary desarrollar aplicacionesy probar
procesos. Ademds, hay disponible
documentacion técnica, preguntas y tareas,

planes de asignacidon y mucho mas.

ROBOTICA CON
FISCHERTECHNIK

fachertechnik &3

éQué es Meccano?

Meccano es un sistema de construccion de
modelos creado en Liverpool (Reino Unido)
por Frank Hornby. Consiste en piezas de
diversos tamafios, forma 'y color
construidas en metal con filas de barrenos

(agujeros) para  sujetarlas a otras

piezas por medio de tornillosy tuercas.
Segun el modelo puedecontener motores
eléctricos, ruedas, poleas, etc.

En los afios 1920 en Espafia, habia una
empresa de Barcelona que comenzé a
fabricar y distribuir sinlicencia este juguete
con el nombre de METALING, pero entre
1930 y 1931 esto cambid ya que llegda un
acuerdo con MECCANO LTD. de Inglaterra
en la que se le concedia licencia de
fabricacion y comercializacion en Espafia de
Meccano. Aunque la fabricacion vy
distribuciéon fue errdtica ya que coincidio
con la Guerra Civil Espafiola, en la década
de los 60 y 70 esta empresa vuelve a
fabricarsu "clon" de Meccano y algunos sets
de Meccano. Pero en 1970 irrumpe la
empresa Exin que empieza a fabricar
MECCANO también en Barcelona. Y a partir
de 1979 la fabricacion en Espafia se
interrumpe y los suministros de este
juguete en Espafa vienen de Francia.
Segun Bas y Brihuega (1987, p. 26) el
mecano se define como “un material que
consta de multiples varillas agujereadas de
distintas longitudes”. Las piezas poseen una
serie de agujeros cada dos centimetros,
aproximadamente, que permiten
unificarlas utilizando tornillos de tuerca o
piezas similares que permiten el
movimiento entre las varillas. Seguln

Cascallana (1988, p.171), las variaciones del
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mecano se deben principalmente al tipo de
material utilizado para sufabricacidn. Sin
embargo, indica que “pueden variar
también sus dimensiones, la modalidad de
tuercas la

las supuesto,

Y, por

presentacion del mismo”.
Tradicionalmente, el mecano se construia
utilizando metal, sin embargo,a lo largo del
tiempo se han creado diferentes variantes
en otros materiales, como el de plastico o el
de madera, y con diferentes métodos para
unir las piezas, llegando a prescindir de los
tornillos, que hace su manejo mas sencillo
para los estudiantes. Este es el caso del
material que ponemos en practica, los
Meccanos Junior Geostix de edx education,
que se abordard después. En relacion con
las ventajas, destaca el dinamismo y el
indeformable del material

caracter que

permite trabajar de forma continua,

haciendo al estudiante consciente de las

fischertechnik =

(BYA

)

(D)

59 (k){ 2)

propiedades de los objetos matematicos,
independientemente de la posicion en el
espacio. Por otra parte, se trata de un
material multivalente que da pie a la
creacion de figuras propias por parte de los
nifios, gracias a su facil manipulacién.
Hemos de aclarar también que el uso del
mecano es mas frecuente en la Educacién
Primaria y Secundaria debido a que es un
material  concebido

para trabajar

principalmente la geometria de estos
niveles: los poligonos y angulos. Tal y como
afirma Cascallana (1988, p.34), también
permiten trabajar “conceptos topoldgicos,
orientacién en el espacio, iniciacién a la
geometria: lineas, formas, angulos,
poligonos, composicién y descomposicion

de figuras y simetria”.

education

M=CCANO

ENGINEERING & ROBOTICS
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— Actividad 2. Lego y Fischertechnik en la Robdtica educativa

Instrucciones: Después de realizar Lectura 2. ¢ Qué es Lego Education, Fischertechnik, Meccano?,
sefialando lo mas relevante, resuelve el siguiente crucigrama.

10
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Horizontal

2. Permite modelos a escala de

simulacion industrial

3. Es un sistema de construccién de modelos
creado en Liverpool (Reino Unido) por Frank
Hornby. Consiste en piezas de diversos
tamanos, forma y color construidas en metal
con filas de barrenos (agujeros).

5. Consta de ladrillos LEGO®, un software y
proyectos preestablecidos con un enfoque
en la indagacion y descubrimiento de
conocimientos.

8. Integra la robdtica como parte de las
materias que conforman el curriculo.

10. Permite que los alumnos descubran vy
experimenten de forma  auténoma
realizando un aprendizaje funcional.

Vertical

1. Es wun kit de robdtica pensado
especialmente para la educacién de nifios y
adolescentes en diferentes aspectos de la
tecnologia.

4. Posee un microprocesador de 32 bits,
capaz de gestionar los diferentes sensores
que arrojan informacion sobre el entorno y
los tres motores servo que conforman la
locomocion de los robots.

6. Ha estado trabajando con los maestros y
especialistas en educacién para proporcionar
soluciones y recursos para que el trabajo de
aprendizaje sea mas entretenido, captando
la atencidon y el potencial de nifios vy
adolescentes.

7. A través de este software, Lego
Mindstorm permiten construir diferentes
robots a los cuales tienes que programar para
gue ejecuten las instrucciones.

9. El sistema estda basado en bloques de
construccion basicos, los cuales pueden ser
acoplados hacia arriba o abajo y hacia los 4
costados (en todos sus 6 lados).
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Practica 1. Wall-E mi primer robot eléctrico

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente practica y lean cuidadosamente

los pasos indicados por el docente o siguiendo los propuestos en el video, analicenlos

correctamente para completar la Practica 1. Wall-E mi primer robot eléctrico.

LISTA DE MATERIALES

Carton

Palitos de brocheta

Motorreductor (Puedes adaptar un motor DC de carrito eléctrico)

Pegamento instantdneo

Silicona caliente

Hojas bond

Regla y Compas

Tijeras

Exacto o cuter

12 Tapas de botellas de agua o refresco
Tapetes multiusos,

Lija semi gruesa.

Switch de Encendido y Apagado

Cinta aislante

Popotes gruesos (lo mas rigido posible)

Broche para pila de 9V

Aqui puedes ver el
video en el link:
https://www.youtu
be.com/watch?v=rV
719hcNPcO

Solicita el video Robot eléctrico Wall-E genialiii cdmo hacerlo utilizando solo cartén

Recolecta y ordena el material solicitado con anticipacidn para esta practica.

+ Pilade 9V
Procedimiento:
1.
2.
3. Observa nuevamente el video detenidamente.
4,

Corta los accesorios de cartén que se muestran en el video.

1 No. 100 Col
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5. Une los accesorios creados con el cartén y los elementos solicitados procura realizar
elensamblaje lo mds similar posible, aunque si tienes que realizar alguna adaptacion
realizala.

Ensambla los dispositivos mecdanicos de las ruedas usando las tapas.

Ensambla el sistema eléctrico de los cables del conector o broche de la pila con el motor.

Conecta los cables del sistema eléctrico al switch de encendido y apagado.

L ® N D

Realiza los ajustes finales necesarios de unidn y conexién.

10. Personaliza tu robot con los colores que gustes.

11. Entrega al docente tu robot terminado y graba un video donde muestres en fast
motion elproceso de ensamblaje y el funcionamiento del robot Wall-E.

12. Comparte tu video en tus redes sociales para que los compafieros observen tu robot.

13. Contesta las siguientes preguntas,

a. ¢Cuadl fue tu experiencia al ensamblar el robotWall-E?

b. ¢Consideras que al realizar el montaje y tenercontacto con el disefio del robot te
acerca al ambito de la robética educativa? ¢Por qué? Justifica tu respuesta

c. ¢larobdtica educativa acerca a los jovenes al ambito tecnoldgico en el desarrollo

de procesos automatizados? ¢por qué?
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 1. WALL-E MI PRIMER ROBOT ELECTRICO

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion |Semestre: IV
Roboética Turno:
Producto: Documento electrénico y/o impreso | Mdédulo II. Fecha
Roboética
educativa
Submddulo 2. Robots educativos Competencia | Periodo: 2023-2024B
genérica 5.6
Nombre del docente Competencia | Firma del docente
disciplinar 4.
VALOR
T | cawr | OBSERVACIONES /0
CRITERIO INDICADORES PONDERACION SUGERENCIAS DE
S| |NO MEJORA
Observa el procedimiento de manera 1
1 detalla y realiza las anotaciones adecuadas
para el proceso.
2 Recolecta y agrupa los materiales para 1
prepararlos para su aplicacion.
Sigue los pasos de manera ordenada sin 1
3 saltarse  ningun paso de acuerdo
al procedimiento.
4 Aplica todos los materiales solicitados vy si 1
esnecesario realiza adaptaciones.
Ensambla las partes mecdanicas de cartdn 1
5 del robot de manera correcta.
Ensambla las partes eléctricas del robot 1
6 de manera correcta y prueba su
funcionamiento.
7 Realiza el video solicitado donde muestra 1
elproceso de creacion del robot.
Utiliza la herramienta fast motion en el 1
8 '
desarrollo del video.
9 Muestra evidencia de compartir en redes 1
sociales la construccidn de su video
Entrega de forma correcta y funcional el 1
10
robot
CALIFICACION
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Practica 2. Haz tu propio Meccano

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente préctica y lean cuidadosamente
los pasos indicados por el docente o siguiendo los propuestos en los videos, analicenlos

correctamente para completar la Practica 2. Haz tu propio Meccano.

LISTA DE MATERIALES

7
0.0

Abatelenguas

7
0.0

Cartén rigido

7
0.0

Pegamento instantaneo (Kola Loca)

7
L4

Silicon Caliente (pistola de silicén)

7
0.0

Abrazaderas Aqui puedes ver los videos:
https://www.youtube.com
/watch?v=s93rWZgqra8
< Compas https://www.youtube.com

/watch?v=ih eMiUXxlk

7
L4

Punzoén

++» Taladroy broca delgada (para los agujeros del Meccano)

+» Tornillos de plastico del ancho de la broca (o tornillos normales para que lo adaptes a los
agujeros del Meccano)

«+ Tijeras y Escuadras

53

%

Cartoncillo de colores

7
0.0

Puedes utilizar otros materiales para realizar adaptaciones.

Procedimiento.

1. Solicita y observa nuevamente los videos: Como construir un Meccano y Construccion
Meccano.

2. Recolecta y ordena el material solicitado con anticipacidn para esta practica.

3. Realiza las pruebas para la creacion de las tiras de Meccano que necesites.

4. Ahora que aprendiste a crear barras de Meccano y utilizando las adaptaciones que
necesites con los tornillos plasticos o normales construye los siguientes prototipos que
se muestran a continuacién. Haz uso de la creatividad y la I6gica de la construccién del

modelo.
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5. Crea las barras de Meccano y las adaptaciones que necesites para armar los prototipos.
6. Personaliza tus prototipos, puedes pintar de colores las barras y los tornillos para darle
untoque personalizado a tus prototipos.
7. Ensambla los prototipos NO importa no queden idénticos, trata de hacerlo lo mas
similarposible.
8. Realiza los ajustes finales necesarios de unién y conexion.
9. Entrega al docente tus prototipos de Meccano terminado y graba un video donde
muestresen fast motion el proceso de ensamblaje y creacidon de las piezas de Meccano
10. Comparte tu video en tus redes sociales para que los compafieros observen tu practica.
11. Contesta las siguientes preguntas:
a. ¢Cual fue tu experiencia al ensamblar
estructuras de Meccano?
b. ¢Consideras sencilla el desarrollo vy
ensamblaje de las piezas de Meccano?

Justifica tu respuesta.

c. la creacion de estructuras robdticas es
posible utilizando elementos como el Meccano, el Lego y el Fishertechnik? Justifica

tu respuesta

: ; , ) ‘ - 169
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 2. HAZ TU PROPIO MECCANO

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion |Semestre: IV
Roboética Turno:
Producto: Documento electrénico y/o impreso | Mdédulo II. Fecha
Roboética
educativa
Submddulo 2. Robots educativos Competencia | Periodo: 2023-2024B
genérica 5.6
Nombre del docente Competencia | Firma del docente
disciplinar 4.
VALOR
T | cawr | OBSERVACIONES /0
CRITERIO INDICADORES PONDERACION SUGERENCIAS DE
S| |NO MEJORA
Observa el procedimiento de manera 1
1 detalla y realiza las anotaciones adecuadas
para el proceso.
2 Recolecta y agrupa los materiales para 1
prepararlos para su aplicacion.
Sigue los pasos de manera ordenada sin 1
3 saltarse ningun paso de acuerdo con el
procedimiento.
4 Aplica todos los materiales solicitados vy si 1
esnecesario realiza adaptaciones.
Ensambla las partes mecanicas utilizando 1
5 los Meccanos creados por el mismo
6 Adapta las piezas creadas por el mismo a los 1
prototipos seleccionados.
7 Realiza el video solicitado donde muestra 1
elproceso de creacion del robot.
Utiliza la herramienta fast motion en el 1
8 .
desarrollo del video.
9 Muestra evidencia de compartir en redes 1
sociales la construccidn de su video
10 Entrega de forma correcta y funcional los 1
prototipos
CALIFICACION
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ConstruyeT. Leccion 4.6 Enfrentemos retos juntos

‘Lo mds hermoso
del trabajo en
equipo es gue

siempre tienes a

Enfrentemos retos juntos

Ademas de posibilitar el desarrollo y el bienestar de las personas,
el trabajo colaborativo entre jovenes es una herramienta de empo-
deramiento. En la medida en que participas en acciones para el bien
comun, codo a codo con tus compaferos de la escuela, reconoces

otros de tu fado” . .
tanto tu poder como el de los otros, e identificas maneras de usarlo

Margaret Carty. para lograr objetivos comunes. A veces es complicado reconocer
coémo y para qué implementar acciones conjuntas, por eso suelen
realizarse diagnésticos como el que ustedes llevaran a cabo en esta
leccion.

El reto es explicar las caracteristicas del trabajo colaborativo orien-
tado al cumplimiento de metas comunes, a través de actividades y

conversaciones en equipo.

Actividad 1.
Dibujen en el pizarrdn un arbol grande que incluya
follaje, tronco y raices. Para completarlo, a modo de
diagndstico, sigan las siguientes indicaciones:

a. Realicen una lluvia de ideas en la que identifiquen
los siguientes aspectos:
« Acciones que favorecen el trabajo colaborativo,
por ejemplo, la comunicacion.
+ Acciones que realizan todos los dias para que el
trabajo colaborativo se lleve a cabo; por ejem-
plo, reconocer las cualidades propias y de los

companeros.
+ Logros, individuales y colectivos, por ejemplo mejorar la convivencia y el cumplimiento

de alguna meta grupal.

b. Rellenen el arbol con la informacion del inciso anterior: en las raices anoten las acciones
que consideran favorecen el trabajo colaborativo; en el tronco, las acciones que ustedes
realizan a diario para facilitarlo; y en el follaje, los logros o beneficios individuales y colec-
tivos de trabajar colaborativamente.

c. Dibujen unas hojas sueltas alrededor del arbol y en ellas anoten qué problemética o im-
pedimentos encuentran diariamente para realizar el trabajo colaborativo.
. 5 i e . 171
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Actividad 2.
Relnete con dos compafieros y observen los resultados de la actividad 1. Dialoguen en torno
a cudles creen que son las causas que impiden el trabajo colaborativo. Con el objetivo de
potencializar sus practicas, discutan sobre qué pueden hacer para atender estas causas.
Anoten al menos dos causas que impiden el trabajo colaborativo y dos acciones a realizar

para promoverlo.

\
\

\

l—;scribe €N un minuto
que te llevas de la leccign

Reafirmo y ordeno

Un diagndstico participativo, como el arbol de la activi-
dad uno, tiene la funcion de arrojar informacion sobre
situaciones preocupantes o de interés para quienes lo
realizan. Pueden identificar si hay participacion en su es-
cuela y las necesidades ante las que pueden ponerse en
accion. Recuerden que pueden replicar ejercicios simila-
res con el resto de los grupos para tener un panorama
mas amplio de lo que sucede en la escuela. La partici-
pacion colaborativa es una excelente oportunidad para
empoderarse.

CONCEPTO CLAVE

Participacion juvenil:

Para tu vida diaria ;Quieres saber mas?

Te sugerimos que, en la medi-
da de lo posible, te involucres en
acciones colectivas en tu comu-
nidad, familia o entre tus amista-
des, con el fin de replicar acciones
positivas en otros contextos y
ensefiar con el eiemplo. Asi, mien-
tras que t( te empoderas, puedes
ayudar a otros a empoderarse
participando.

Te invitamos a leer un emotivo
poema del escritor mexicano Juan
Villoro que, a través de versos e
imagenes, hace un reconocimien-
toa la solidaridad y la colaboracion
que se vivio el 19 de septiembre
de 2017 tras el sismo que sacudio
la CDMX:
https://www.proceso.com.
mx/504652/puno-en-alto

[el. + 52 (933) 316 75 57

Es involucrar a los jovenes
en las acciones sociales a
favor de un fin comun. Tan-
to la participacion como el
reconocimiento de su im-
portancia y valor es parte
fundamental de los objeti-
vos de la UNESCO.

GLOSARIO

Empoderamiento:
Reconocer, reforzar y hacer
notable el poder o las cua-
lidades propias y de las de-
Mas personas.
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Practica 3. Controlando tu motor basicamente

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes observar el video del enlace mostrado y realicen la

siguiente practica. Sigan cuidadosamente los pasos indicados por el docente y/o los marcados

en la guia analicenlos correctamente para completar la Practica 3. Controlando tu motor

basicamente.

Materiales a utilizar

é%) Potenciometro de 10
KQ

Transistor D718

{ 1 radiador de aluminio
\\fﬁf o disipador de calor de

algln procesador viejo

s( Cables para motor DC
4

Caimanes pequefios

RGN

LN

\
—=g== Cautin y estafio

,as:)/ Motor DC

Bateria 12 volts

- Tornillo para fijar el
4 transistor al radiador de
~ aluminio

Procedimiento:

Desarmador

e

e ] N
eObserva el video: como

construir el controlador de
velocidad de motor CC o
DC.

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X

el + 5

-
eRecolecta y ordena el

material  solicitado con
anticipacion  para  esta
practica.

5 D

2(933).3 16 75 57

~

e ] - A
eAtornilla el transistor D718
al radiador de aluminio.

s
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s ] N
eSoldar los pines 1 y 2 con
los del potenciometro.

s N
eSoldar el cable con el
caiman de corriente (rojo)
al pin 2 del transistor (el de
en medio) y el cable con el
caiman negativo (negro) al
pin 3 del transistor (el que
se encuentra libre).

s N
eConecta el cable rojo al
positivo de tu bateria de 12
volts y el negro a uno de los
polos del motor, el polo
gue queda vacio del motor
conéctalo al negativo de la
bateria de 12 volts.

s

velocidad entre mayor y
menor.

(-Llego el momento de (-Realiza las pruebas foReaIiza los ajustes finale;
probar la regulacion de tu necesarias. necesarios de unién y
MOTOR DC con el conexion.
potencidmetro regula la

donde muestres en fast
motion el proceso de
ensamblaje, creacion vy
prueba de tu circuito con tu
motor DC.

e N 7 ] N e N
eEntrega al docente tu eComparte tu video en tus eContesta las preguntas que
circuito y graba un video redes sociales para que los se encuentran a

compaiieros observen tu
practica.

/

continuacioén:

a. ¢Cual fue tu experiencia al realizar un circuitobasico para

regular la velocidad de un motor?
b) ¢Qué te costd6 mas trabajo al realizar estapractica?

Justifica tu respuesta.

Aqui puedes
observar el video:
https://www.youtu
be.com/watch?v=F

gsjiKJuQIHc&t=4
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 3. CONTROLANDO TU MOTOR BASICAMENTE

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion |Semestre: IV
Roboética Turno:
Producto: Documento electrénico y/o impreso | Mdédulo II. Fecha
Roboética
educativa
Submddulo 2. Robots educativos Competencia | Periodo: 2023-2024B
genérica 5.6
Nombre del docente Competencia | Firma del docente
disciplinar 4.
VALOR OBSERVACIONES Y/O
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO poNDERACION | “AYF | suGERENCIAS DE
S| |NO MEJORA
Observa el procedimiento de manera 1
1 detalla y realiza las anotaciones adecuadas
para el proceso.
Recolecta y agrupa los materiales para 1
2 prepararlos para su aplicacion.
Sigue los pasos de manera ordenada sin 1
3 saltarse ninglin paso de acuerdo al
procedimiento.
4 Aplica todos los materiales solicitados vy si 1
esnecesario realiza adaptaciones.
Realiza las conexiones necesarias aplicando 1
5 el uso de cautin y estafio.
Sigue las instrucciones de armado del 1
6 circuito de manera correcta
7 Realiza el video solicitado donde muestra 1
el proceso de creacion del robot.
Utiliza la herramienta fast motion en el 1
8 d llo del vid
esarrollo del video.
Muestra evidencia de compartir en redes 1
9 sociales la construccidn de su video
Muestra el funcionamiento del motor con 1
10 elcircuito basico
CALIFICACION

175

1se0 la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Vi




€=

COBATAB
Tnsco | SHEREEONI

i6n que genera

Instrucciones: Después de realizar la practica 3 y con la explicacién del docente sobre el control
de motores busca informacidn sobre los siguientes materiales utilizados y completa la siguiente

tabla, algunos de estos conceptos se utilizaran en la siguiente practica.

Concepto Definicién Dibujo o Recorte

Transistor

Motor DC

Disipador de Aluminio

%" w

Ohm
Kilo Ohm 10
|1 [o] [ x100 || +-5%
i H i Segunda W
Resistor o resistencia ng,a\* e

Primera; Kﬂanda

Banda Multiplicadora

176
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Capacitor Sij:lo Capaﬁ:r
Potenciometro @‘: | 0 i
Protoboard

Control de motor

11058 o3|

may)
0 =0

Diodo

Circuito integrado 555

Contesta la siguiente pregunta:

1. ¢éPor qué consideras importante el control de velocidad de un motor?

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 860
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Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente préctica y lean cuidadosamente

los pasos indicados por el docente o siguiendo los propuestos en los videos, analicenlos

correctamente para completar la Practica 4. Controlando tu motor con PWM.

Lista de materiales

i “’ﬁ*“ 2 capacitores cerdmicos
Potenciémetro de 50 KQ Circuito integrado 555 "/~ de 100 nF (Nano faradios
marcados con 104)

\ . 3 diodos 1N4004 (o
” LE‘L"ZSZ'TS; MOSFET ¢ 1N4148 rapida / 1 resistor de 1 KQ
: conmutacion)

= /

ot 1 resistor de 100 Q -1, Motor DC Protoboard

! !

Procedimiento.

e Y N e A e ] - N
eObserva el video Controla *Recolecta y ordena el eAnaliza el diagrama
un Motor usando PWM material  solicitado con ubicado en el anexo 1.1
Usando el 555. anticipacion  para  esta para la interconexion en el

practica. protoboard.
: ; , ) ‘ : 178
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( i )
eConecta el circuito

integrado 555.

s N
eConecta el pin 8 y 4 al

positivo del protoboard.

s N
eColocar el pin 1 del 555 a
negativo y el resistor de 1
KQ al pin 7 y el otro
extremo al positivo.

(-Conecta un capacitor
ceramico de 100 nF un
extremo al pin 5 del circuito
integrado y el otro externo
al negativo

e N
eConectamos un cable con

un extremo al pin 7 del 555
y el otro mas hacia la
derecha para no estar tan
pegados todos los circuitos
y generar el espacio para
después conectar el

potenciometro.

cConectemos un diodo en\
negativo, aseglrate que sea
en la misma linea donde
extendiste el pin 7 del 555
como se muestra en el
circulo rojo

(-Extendemos la conexion del\
diodo para que abarque la
extension del
potenciémetro.

e - N
econectamos el diodo a

positivo, recuerda que una
pequeifa raya indica el
positivo o negativo.

(-Colocar el potenciémetro
de tal forma que los pines
de los extremos coincidan
con la conexion de los
diodos.

( A\
eVamos a interconectar el

pin 6 con el 2 del circuito
555.

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000,

e N
eAhora  extendemos la
interconexién anterior de
tal forma que el otro
extremo del cable se
inserte justamente en la
linea donde se queda el pin
central del potenciémetro.

)

(-Conecta el potencidmetro
de tal forma que su pin
central quede en |la
extension que realizaste en
el paso anterior.
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s - N
ey se conecta el resistor de

100 Q conectado al pin 3
del circuito 555.

>
eConectamos el

MOSFET.

)
transitor

>
eConectamos

MOSFET a tierra o negativo.

~
el pin 3 del

-
eColocamos el

diodo al positivo.

protecciéon 1N4001A3 para
la carga inductiva. El pin 2
del MOSFET al positivo del
diodo y el pin negativo del

N
diodo de

e N

eConectamos el capacitar de
100 nF al pin 2 del circuito
555 y al negativo.

-
eConectemos

hacia el pin 2
el otro pin

pin del motor lo conectas

positivo y alimentamos el
circuito con voltaje fijo de 5
volts.

N
el motor un

del MOSFET y
del motor al

MOTOR  DC
potenciémetro
velocidad.

e N
ellego el momento de
probar la regulacién de tu

con el
regula Ila

-
eEntrega al

circuito y graba un video
donde muestres en fast
motion el proceso de
ensamblaje, creacion 'y

prueba de tu circuito con tu
motor DC.

N
docente tu

continuacioén:

-
eContesta las preguntas que
se encuentran a

a. ¢Cudl fue tu experiencia al realizar un circuitoelectrénico para regular la

velocidad de un motor?

b. éQué te costd mas trabajo al realizar estapractica? Justifica tu respuesta.

c. ¢Te parece interesante la creacién de tus propios circuitos para regular

velocidades o intensidades? Justifica tu respuesta.

tiane

Nota: Este circuito puede ser utilizado de igual forma para regular intensidades

de los Leds.

Aqui puedes
observar el
video:

https://www.

youtube.com/

watch?v=mFBI

DE63AkQ

—
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 4. CONTROLANDO TU MOTOR CON PWM

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion |Semestre: IV
Roboética Turno:
Producto: Documento electrénico y/o impreso | Mdédulo II. Fecha
Roboética
educativa
Submddulo 2. Robots educativos Competencia | Periodo: 2023-2024B
genérica 5.6
Nombre del docente Competencia | Firma del docente
disciplinar 4.
VALOR
T | cawr | OBSERVACIONES /0
CRITERIO INDICADORES PONDERACION SUGERENCIAS DE
S| |NO MEJORA
Observa el procedimiento de manera 1
1 detalla y realiza las anotaciones adecuadas
para el proceso.
2 Recolecta y agrupa los materiales para 1
prepararlos para su aplicacion.
Sigue los pasos de manera ordenada sin 1
3 saltarse ningun paso de acuerdo con el
procedimiento.
4 Aplica todos los materiales solicitados vy si 1
esnecesario realiza adaptaciones.
Realiza las conexiones necesarias aplicando 1
> el uso de cautin y estafo.
6 Sigue las instrucciones de armado del 1
circuito de manera correcta.
7 Realiza el video solicitado donde muestra 1
el proceso de creacién del robot.
Utiliza la herramienta fast motion en el 1
8 q
desarrollo del video.
9 Muestra evidencia de compartir en redes 1
sociales la construccién de su video.
10 Muestra el funcionamiento del motor con 1
elcircuito electrénico realizado.
CALIFICACION
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El puerto paralelo
4 es un tipo de
=D interfaz  presente

=1
% en los ordenadores

y en otros equipos informaticos vy

electrénicos que nos permite conectar
distintos tipos de periféricos.

El nombre que recibe es debido a su
funcionamiento, el cual se realiza mediante
el envio de una serie de bits a la vezy en
forma de paquetes. Si llevamos esto a nivel
fisico lo que tendriamos es un cable por cada
bit que se enviase, forma asi el bus de datos.
Porejemplo, si quisiéramos enviar 8 bits a la
vez, necesitariamos un bus de 8 cables.
Ademas, se utilizan una serie de bits de
control que viajaran en ambos sentidos en
vias aparte con el objetivo de sincronizar la
conexién entre el periférico y el host, y
también cables de tierra.

También a través del tipo de conector que
podemos deducir que se trata de una
interfaz puerto paralelo, ya que suelen ser
conectores de considerable tamafio y con
multitud de pines dispuestos en linea

horizontal o vertical.

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 200(
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Origen del puerto paralelo: Centronics.
Centronics es posiblemente el puerto
paralelo mas representativo yque hasta hace
poco se podia encontrar en las placas base de
equipopersonales, pero ni mucho menos el
Unico.

Los inicios efectivamente estuvieron en las
impresoras y la necesidad de transferir
codigo ASCII hacia el dispositivo para que el
cabezal imprimiera el cardcter en cuestion.
Cuando se utilizaba un puerto serie, los bits
se enviaban uno a unoy la impresora debia
esperar a tener el cédigo completo para
unirlos nuevamente. Asi que se cred una
forma de pasar el cédigo ASCIl completo
mediante 8 pines bidireccional, junto a
otros de control y tierra. Debido a su
relacién con la impresora Centronics, el
puerto pasé a llamarse por este mismo
nombre, lanzandose en 1970. El puerto
paralelo se desarrolld junto a los sistemas
operativos DOS y Unix, los principales de
aquellaépoca, y todavia hoy en dia en su
cddigo interno denominan a los puertos
paralelos de la misma forma. En el caso de
sistemas DOS reciben los nombres de LPT1,
LPT2, etc. significando Line Print Terminal.
Y en el caso de Unix, se denominaban, y
denominan /dev/Ip0, Ip1, etc.

182
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DB25.

<> D7 = 2
<> D6
<> D5
L <> D4
ACK>— ————————<> D3
BUSY >—— ——<> D2
PAPER END > <> D1
SELECTIN>‘ ’_<_) DO = 2°
9 |8|7|6|5 |43 gj 1 _
o' o' o o' o' o > STROBE
o0 @ @& & 0
21 /20|19 (18 17 |16 |15 |14
J, ‘ | |—>AUTo FEED
< ERROR
GND L SINIT
> SELECT
Pines DB25

Posteriormente IBM hizo lo propio consu
serie de impresoras, aunque en este caso
el conector pasé a tener 36 pines
denominandose DB25. Un puerto que el
fabricante intenté utilizar para otros
periféricos, aunque sin demasiado éxito,
llegando a entregar una velocidad de

entre 40 y 60 KB/s.

Bi-tronics
En 1992 HP inventd el sistema Bi-Tronics
para su Laserlet 4, una interfaz que

aumentaba la capacidad de los

anteriores conectores paralelos.

EPP y ECP.
Posteriormente aparecerian puertos de
como el EPP

mayor  capacidad

(Enhanced Pasrallel Port), que operaba

casi a la velocidad del bus ISA. Este tuvo
una gran repercusion por utilizarse en
adaptadores de red, unidades de
almacenamiento externas o escaneres.
Su velocidad podia llegar a los 2 MB/s.
Luego Microsft desarroll6 el ECP
(Extended Capability Port), un puerto
orientado a utilizarse en impresoras del

ato rendimiento.

EPP y ECP

Puerto EPP sobre tarjeta ISA
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Hasta que finalmente la interfaz se
estandarizé mediante la norma IEEE 1284.
La capacidad de fue extendiendo con cables
que permitian conectar hasta 8
dispositivos. Y asi se extendié cada vez mds
unidades de

su uso hasta llegar a

almacenamiento  Zip, Discos duros,
impresoras, y otros dispositivos lo siguieron

utilizando.

Tipos de puertos paralelos de PC mas
recientes.

Estos son los pocos puertos que se han
mantenido en vigencia afios atrds en los
ordenadores personales. Todo lo demas, se

trata ya de puerto serie.

IDE.

>

/

o

-

Significa Integrated Drive Electronics, y
realmente no es la interfaz sino el nombre
del cable con el que se extendié. La Interfaz
se denomina ATA, P-ATA o PATA (Parallel
Advanced Technologies Attachment), es un

estandar de interfaces de conexidon para

dispositivos de almacenamiento masivo y
unidades lectoras de discos Opticos vy
magnéticos. ATA es el derivado del
nombre completo del estandar ATAPI.

Esta interfaz fue desarrollada por Western
Digital, y evidentemente los primeros
equipos que la implementaron fueron los

IBM, y después en los Dell y Commodore.

El control de la interfaz se realizaba en un
primer momento por un chip dedicado, que
luego se integraria en el chipset o puente
sur de las placas. Esto se hizo gracias a la
tecnologia DMA (Direct Memory Access)
permitia el acceso a la memoria del sistema
sin depender de la CPU, asi que era otro
chip el que se encargaba de estar tareas
liberando de carga la CPU.

Esta interfaz en sus primeras versiones
contaba con cables de 40 conectores, pero
con la aparicion del modo UDMA/66 se
doblé el nimero a nada menos que 80. La
introduccion de estos 40 cables no era para
llevar mas datos, sino que tenian la funcion
de tierra, para asi reducir los efectos del
acoplamiento capacitivo entre cables
colindantes.

De esta forma podemos encontrar todas

estas versiones hasta la aparicion de los

puertos Serial

184

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X

fel. 4+ 52 (933).3 16 75 3




|
. | COBATAB
atsco | Sz

“Ed i6én que genera

ATA:

Version Velocidad Comentario

ATA-1 8 MB/s Primera versidn

Afade soporte de transferenciaen

ATA-2 16 MB/s bloque y DMA
ATA-3 16 MB/s Revision del anterior
ATA-4 33 MB/s Se denomina UDMA o Ultra DMA

O Ultra ATA-66 se baja la barrerade
ATA-5 66 MB/s I6c>os 90 ns de latencia,quedandose en
ns.

O Ultra ATA-100 con una latencia de
ATA-6 100 MB/s 40 ns

O Ultra ATA-133 con una latencia de
ATA-7 133 MB/s 30 ns

O Ultra ATA-167 con una latencia e
ATA-8 166 MB/S 24 ns

Respecto al bus, soporta un total de dos dispositivos conectados a la vez, uno de ellos
deberd de estar como maestro y otro como esclavo, ya que el controla debe saber
identificar que unidad es la que debe recibir los datos en todo momento. Esta
configuracion se realizara mediante un panel dejumpers que incluyen las unidades de

almacenamiento y lectores de CD/DVD.
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Esclavo

oo (o0 |[(mm
oo
oo
oo

oo | oo
oo |00

Limite de capacidad
40 Gbytes = 32 GB
<40 Gbytes = 2.1 Gbytes

8 6 4 2

Configuracion de jumpers PATA

< Maestro: lo tendra siempre el dispositivo que tenga el sistema operativo
instalado, algomenos es recomendable que sea asi. Si solamente hay una
unidad conectada debera deser maestra. Se puenteard los pines situados

mas a la izquierda.

+* Esclavo: necesita siempre a un maestro para poder funcionar. Se retirard el

jumper paraque quede como esclavo.

+* Cable select: es una funcién en donde la controladora elige cual es maestro
y cual esclavo. La unidad que estd mas al extremo del cable siempre serd la

maestra, mientrasque el que se conecte en el bus central serd el esclavo.

Y/

+» Limite de capacidad: siempre hay otro puente con la posibilidad de limitar la capacidad

de almacenamiento de la unidad a 40 GB.

o
En la actualidad ya no se utiliza esta interfaz por haber sido completamente sustituida por el

bus Serial ATA o SATA.

SCSI.
El otro conector de mayor repercusion en este caso mas orientado a estaciones de trabajo y

matriz de disco es elbus SCSI (Small Computer System Interface). Es una tecnologia de
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transferencia de datos en paralelo similar a PATA pero menos extendida que la anterior en

equipos de consumo general debido a su mayor coste de implementacién.

Aparecid en 1990, y aun es posible ver este tipo de sistema en servidores o antiguos equipos
Macintosh, equipos de alto rendimiento y con alta capacidad de almacenamiento por llegar a
donde IDE no era capaz en velocidad, pero si en capacidad de conectar unidades.

Estas son las versiones de SCSI hasta su sustitucion por Serial Attached SCSI (SAS), su versidn

serie:

Version Velocidad Comentario

Es un bus de 8 bits con un conector tipo
Centronics de 50 pines. Admite una longitud
SCSI'1 5 MB/s maxima de 6 m y hasta 8 dispositivos
conectados

Un bus de 8 bits con conector de 50 pines.
Fast: 10 MB/S Admite 3 m de longitud y hasta 8 unidad
conectadas

SCSI 2

El bus se dobla a 16 bits siendo su conector
Wide: 10 MB/S de 68 plngs. So'p‘orta una longitud de 3 my
hasta 16 dispositivos conectados

Conector de 34 pines a 16 bit y como
Ultra: 20 MB/s maximode 1,5 m. Admite 15 dispositivos.

Conector de 68 pines a 16 bit y como

SCSI3.1,5Plo Ultra Wide: 40 MB/s maximode 1,5 m. Admite 15 dispositivos.
Ultra SCSI

Conector de 68 pines a 16 bit y longitud
Ultra 2: 80 MB/s maximade 12 m. Admite 15 dispositivos.

A partir de SCSI 3.2 la interfaz pasé a operar sobre un bus serie,
siendo las siguientes versiones la 3.2 denominada FireWire, 3.2

denominada SSA y 3.4 denominada FC-AL, que no tendria cabida en

este articulo.

HDD SCSI
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Una interfaz ideal para crear grandes volimenes

RAID en varios niveles. No necesita jumper

de configuracién de unidad y tampoco era compatible con PATA hasta la llegada de SAS por su

parte y SATA por la otra.

Diferencias con el puerto serie.

La gran diferencia con el puerto paralelo es
que los puertos serie envian dos datos
como un flujo de bits en serie, uno de atras
de otro por el mismo cable. El estandar del
puerto serie es el RS- 232, uno de los
conectores mds extendido en equipo
antiguos para conectar periféricos. ese fue
sustituido por el puerto usB
principalmente en Europa, mientras que
En América se extendio el FireWire por su
uso en los Apple Macitosh.

En 1987 con la entrada de los PC de IBM se
creé uno de los primeros puertos serie
bidireccionales, el PS/2, un puerto de 8 bits
que todavia hoy se puede utilizar con mouse
y teclados antiguos, entregando una
velocidad de entre 80 y 300 KB/s,
determinando la llegada de los puertos serie
para periféricos. Posteriormente apareceria

el USB 1.0, 1.1, 2.0, etc.

100 Col. Tabasco 2000, C.}I

[el. + 52 (933) 3 1
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Paseo Iz

Conclusiones sobre el puerto paralelo.

En la actualidad se utiliza de forma integra
el puerto serie para todas las aplicaciones
de periféricosy buses. Esta interfaz necesita

mucha menor cantidad de cables, por lo

gue convierte en mas portable. Ademas,
permite  también el transporte de
energia para alimentar dispositivos,

concretamente a partir del USB 2.0Y 3.0

Los equipos que tenemos actualmente no
cuentan con conexiones en paralelo, y en
ellas podemos ver puertos USB de alta
de video HDMI,

velocidad, puertos

-

Conversor serie — paralelo

DisplayPort, DVI o AGP, y buses internosde
almacenamiento como PCI o SATA. En
ellos tenemos velocidades de hasta 2 GB/s

en cadacarril PCI-Express version 4.0

188
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Actividad 4. Puerto paralelo

Instrucciones: Después de realizar Lectura 3. Puerto paralelo sefalando lo mas relevante,

completa el siguiente esquema segun los tipos de interfaz y la tabla acorde a las caracteristicas.

Parte 1.

Integrated Drive
Electronics

Parallel Advanced
Technologies Attachment

Puertos/Conceptos

Enhanced Pasrallel Port

Direct Memory Access
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ATA

ECP IDE

CARACTERISTICAS PRINCIPALES

VELOCIDADES

FABRICANTE
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Lectura 4. Microprocesadores

Los microprocesadores son dispositivos
programables que pueden tener sefiales de
entrada, realizar operaciones ldgicas vy
proporcionar sefiales de salida. Los
microprocesadores independientes pueden
proporcionar un alto nivel de control sobre
circuitos integrados simples, motores,
actuadores y LED. Una vez programados,
estos dispositivos pueden realizar varias
veces la misma tarea con precision y
exactitud, lo cual es una importante

caracteristica en el disefio aplicado en

ingenieria mecatronica.

Los nﬁicroprocesadores se encuentran
disponibles en muchas marcas yse pueden
comprar en linea o en una tienda de
electrénica. Para disminuir los costos,
puedes adquirir un microprocesador justo
para lo que se vaya a requerir. Asimismo,
selecciona un microprocesador que tenga
un oscilador interno, de lo contrario, el
chip requerira un reloj

externo. Si piensas adquirir un

microprocesador con sefales analdgicas de

noca INO Uu L0l Lapasco

entrada y salida, puedesobtenerlo con una
modulacién para convertir sefiales de modo
digital a analdégico (A/D) y para la
modulacién por ancho de impulso. Descarga
la ficha técnica correspondiente a tu
microprocesador para observar todas las
especificaciones e incluso algo de cddigo de

ejemplo para programar el chip.

Escribe el programa.

Los microprocesadores interpretan lenguaje
de maquina, pero en realidad tu utilizas un
lenguaje deprogramacion de alto nivel, tal
como "C" o un lenguaje "Ensamblador".
Escribe el programa en el entorno de
desarrollo integrado (IDE) de software para
tu microprocesador, el cual compilard el
cddigo en un lenguaje que la maquina pueda
entender. Si tienes poca experiencia con el
lenguaje Ensamblador, entonces revisa la
ficha técnica correspondiente al
microcontrolador la cual deberd contener
las palabras claves, el conjunto de

instrucciones y el sitio web, donde podras

obtener ejemplos de cédigo.
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Revisa el programa con el paquete de
simulacion IDE.

Una vez que lo hayas incorporado al
programa en el microprocesador, te
resultara mas dificil de depurar y de
encontrar errores; por lo tanto, la mayoria
de los paquetes de IDE tienen una opcién
para simular el cédigo en la pantalla de la
computadora. El simulador IDE permite la
linea a asi

linea, como una

de

ejecucién
representacion visual las variables

definidas en el cédigo. Es importante
depurar el cédigo a través del software de
simulacién para evitar que el programa
posteriormente se comporte de manera

inesperada.

Adquiere y conecta un programador
independiente universal a tu computadora.
Este dispositivo se conecta al puerto serial y
tiene un zécalo que se ajusta a los

microprocesadores de 60 pines. El
programador universal requiere que retires
el microprocesador de tu circuito y que
utilices un zdécalo para realizar la conexion
entre el microprocesador y el resto del
circuito. La tecnologia de presién nula (ZIF,
por sus siglas en inglés), permite que sea
muy facil retirar los microprocesadores sin

danar las lenglietas del chip.

Acopla el programa en tu microprocesador.
En el software IDE, selecciona el tipo de
programacion desde el menu desplegable.
Antes de incorporar el programa, borra el
anterior que se encuentra en el chip.
Algunos microprocesadores anteriores
venian con una superficie de cristal en la
parte superior de los mismos, en donde se
encontraba la memoria, la cual podia ser
borrada con rayos UV. Para realizar este
proceso, debes colocar el chip bajo una
[dmpara UV durante 20 minutos, el cual es
diferente al borrado de la memoria flash, ya
que se realiza con software. Dependiendo
del tamafio de tu programa, este puede
tardar desde varios segundos hasta varios

minutos para transferir el programa al

microprocesador.
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Como se programa un microprocesador esencial para evitar que surja algun
desde tu PC. [e1] procedimiento erréneo.
Existen distintos tipos de circuitos 4. Un programador independiente
integrados con caracteristicas y universal se conecta a su PC, al
especificaciones  variadas, segun los puerto serial con un zdcalo que
elementos que estos tengan, sin embargo, permite ajustar el microprocesador
aqui le orientamos como programar. de 60 pines. Después retire el
1. Primero debe tener un modulador microprocesador de su circuito
con microprocesador de senal usando ZIP, para evitar dafios en las
analdgica, para cambiarla sefial a lenglietas del chip, luego use el
modo digital, y asi lograr una z6calo y tendra conexidn.
modulacién por impulso ancho. 5. Conecte el programa a su

Desde luego debe descargar la ficha

técnica que pertenece a su
microprocesador, y asi podra ver las
especificaciones y los cédigos que
necesitara para programarlo.

2. Anote el programa en IDE (Entorno
de Desarrollo Integrado) del
software en lenguaje Ensamblador,
porque el lenguaje que descifra los
microprocesadores es de maquina.
Para ayudarse, verifique la ficha
técnica que pertenece al chip, alli
estan las palabras claves, la guia 'y el
sitio Web a donde dirigirse.

3. Utilizando el IDE compruebe el

programa e incorpérelo al

programa del microprocesador,
usando la opcidn; simular el cédigo

en la pantalla de la PC. Esto es

Yaseo la Choca No. 100 Col.

Recomendaciones

microprocesador, elija el modo de
programacion en el menu del
software IDE, borre el anterior e
ingrese el nuevo.

para programar un

microprocesador.

Resulta interesante, y algo complejo la
programacion, peroes tan util en la vida
diaria que siempre resulta valiosocualquier
consejo:
% La intencién es aprender sin
ocasionar daifos en el trabajo,
emplee la tecnologia de presién
nula conocida con ZIF en los zécalos.
Esta le permite sustituir de forma
facil y rapida su microprocesador
para prevenir cualquier dafio en los

pines del circuito.

: ‘ > 193
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®

«» Conozca que procesador tiene en su
PC, y cuantos nucleos trae, podra
observarlo buscandoel modelo de
procesador ordenador

que su

tenga.

B3

s Use el simulador del IDE para filtrar
su programa.

% Si el microprocesador que tiene es
de superficie de cristal en la parte
superior, donde se ubica Ia

memoria, solo podra borrarla con

rayos UV. Para ello requiere de una
lampara de UV, y por 20 minutos se

transferird, todo dependiendo del

tamafio del programa.

Funciones de un microprocesador.
Aunque los microprocesadores varian
segln su disefio, su funcién es como la
de un cerebro,que permite la entrada
y salida de informacidn. En susistema de
complejidad, se puede procesar los
calculos desde los basicos del sistema
operativo, incluso los que se controlan a
nivel externo.

Es impresionante como una informacion
transformada a

macro es

’aseo la Choca No

[el.
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procedimientos aritméticos en

cuestiones de segundos, de ahi que

estos chips sean muy buscados.

Actualmente hay microprocesadores
gue disponen hasta de 8 nucleos, asi
podra establecer mas aplicaciones vy
hacer trabajos simultaneos, teniendo

mayor rendimiento.

é¢Qué es el Lenguaje Ensamblador?

El Unico lenguaje que entienden los
microcontroladores es el cédigo maquina
formado por ceros y unos del sistema
binario. El lenguaje ensamblador expresa las
instruccionesde una forma mds natural al
hombre a la vez que muy cercana al
microcontrolador, ya que cada una de esas
instrucciones se corresponde con otra en
codigo maquina.

El lenguaje ensamblador trabaja con
nemonicos, que son grupos de caracteres
alfanumeéricos que simbolizan las érdenes o
tareas a realizar. La traduccion de los
nemonicos a cddigo mdaquina entendible por
el microcontrolador la lleva a cabo un
programa ensamblador. El programa escrito
en lenguaje ensamblador se denomina

codigo fuente (*.asm). El programa

ensamblador proporciona a partir de este
fichero el correspondiente cddigo maquina,

que suele tener la extension *.hex.
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Compiladores y ensambladores.

i \\\\\\‘ Lenguaje ensamblador
2 T

Cédigo Fuente Programa ensamblador
.asm

-
’
ry ’ - 110100001..1100
Lenguaje C6dlgo quuma
Ensamblador

Programa
Ensamblador
(MPASM)

Tanto los compiladores como los
Ensambladores caen en la categoria de
programas que llamamos traductores.

Un traductor es un programa que acepta
archivos en cédigo fuente comprensibles
para el humano y genera alguna clase de
archivo binario. El archivo binario puede ser
un archivo de programa ejecutable que el
CPU puede comprender, o podria ser un
archivo font, o un archivo de datos binarios
comprimido, o alguno de los cientos de
otros tipos de archivos binarios. Los
programas traductores generan
instrucciones de maquina que el CPU puede
comprender. Un programa traductor lee un
archivo en cddigo fuente linea por linea, y
escribe un archivo binario de instrucciones
de maquina que realiza las acciones de
computadora que el archivo de cddigo
fuente describe. Este archivo binario es
llamado archivo de codigo objeto.

Un compilador es un programa traductor

que lee archivos en cddigo fuente escrito en

un lenguaje de alto nivel (tal como C++ o
Pascal) y como salida escribe archivos en
codigo objeto.

Un ensamblador es un tipo especial de
compilador, también es un programa
traductor que lee archivos en cédigo fuente
y proporciona como salida archivos en
cddigo objeto para serejecutados por el
CPU. Sin embargo, un ensamblador es un
traductor disefiado especificamente para
traducir lo que llamamos lenguaje
ensamblador en cédigo objeto.

En el mismo sentido que un lenguaje
compilador para Pascal o C++ compila un
archivo en cédigo fuente a un archivo en
codigo objeto, decimos que un ensamblador
ensambla un archivo en cddigo fuente de
lenguaje ensamblador a un archivo en cédigo
objeto. El procesode traduccién es similar en
ambos casos.

El lenguaje ensamblador, sin embargo, tiene
una caracteristica muy importante que se
pone aparte de los de los compiladores, y es:

el control total sobre el cédigo objeto.

Lenguaje ensamblador.

Definicion  [Duntemann]: El lenguaje
Ensamblador es un lenguaje traductor que
permite tener un control total sobre cada
instruccidon generada por una maquina en
particular mediante el programa traductor,

tal programa traductor es Ilamado
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Ensamblador. Compiladores como Pascal o
C++, realizan multitud de invisibles e
inalterables procesos acerca de cdmo una
dada declaracion del lenguaje sera
traducida en instrucciones de maquina.

Por ejemplo, en una simple instruccién en
Pascal que asigna el valor 42 a una variable
numérica llamada | serd: |:= 42; Cuando el
compilador de Pascal lee esta linea, realiza
una serie de cuatro o cinco instrucciones de
maquina donde se toma el valor 42 y se
pone en memoria en una localidad
codificada por el nombre I. Normalmente, el
programador de Pascal no tiene idea de que
esas cuatro o cinco instrucciones se realizan,
y no tiene por completo forma de
cambiarlas, aun si supiera la secuencia de
instrucciones de mdquina, éstas son mas
rapidas y mas eficientes que la secuencia

que el compilador utiliza.

El compilador de Pascal tiene su propia
forma de generar instrucciones maquina, y
no se tiene eleccion. Un ensamblador, sin
embargo, tiene al menos una linea en el
archivo de cédigo fuente por cada
instrucciéon de maquina generada. Tiene
mas lineas para manejar muchas otras
cosas, pero cada instrucciéon de maquina en
el archivo de cédigo objeto final es
controlada por su correspondiente linea en
el archivo de cédigo fuente. Cada una de las
muchas instrucciones de maquina en el CPU
tiene un mnemodnico correspondiente en
lenguaje ensamblador. Como la palabra
sugiere, estos mnemonicos son elementos
de ayuda para auxiliar al programador a
recordar una instruccion binaria de maquina

en particular.

Por ejemplo, el mnemdnico para la instruccidn binaria de maquina 9CH, que empuja las banderas
del registro en la pila, es PUSHF, que es mas facil de recordar que 9CH.

Cuando se escribe el archivo de cddigo fuente en lenguaje ensamblador, se colocan series de
mnemaonicos, tipicamente un mnemdanico por linea en el archivo de texto de cédigo fuente.

A continuacion, tenemos como ejemplo una porcién de un archivo en cédigo fuente:

MOV AH, 12H 12H is Motor Information Service
MOV AL, 03H 03H is Return Current Speed function
XOR BH, BH Zero BH for safety’s sake

INT 71H Call Motor Services Interrup
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Aqui las palabras MOV, XOR, y INT son los mnemonicos, los numeros y los otros elementos
inmediatamente a la derecha de cada mnemdnico son los operandos de los mnemadnicos. Hay
varias clases de operandos para varias instrucciones de madaquina, y algunasinstrucciones
(tal como PUSH) no tienen operandos. En conjunto, un mnemodnico y susoperandos son
llamados una instruccién.

Y cuando hablamos de cédigo binario especificamente nos referimos a una instruccidon de
mdaquina. La tarea mas importante del ensamblador es leer lineas del archivo de cédigo fuente y

escribir instrucciones de maquina en el archivo de cddigo objeto.
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Instrucciones: Después de realizar Lectura 4. Microprocesadores sefialando lo mas relevante,

resuelve la siguiente sopa de letras.

Parte 1.

Viu|E|P|A|S|C|A|[L|F|L|K|E|A|[U|E]|HI|X
UlN|B|J|A|lO|L|S|E|[C|N|A|F]|S|T|SsS]|H]|D
pPID|R|Y|R|O|P|E|P|Q|D|H|T|[M|G|L|T|R
I|R|K|U|O|F|[D|N|M|[A|T|M|A|H]|Y]| I |H]|R
K|G| K J D R|T|A|O]|U R J 0] | N | R J U
c|D | Y A|lO]|Q L B K 0] A S L T| O H X
J T D | M S D|IA|A|Q J X E X Q|(H|D|W]|]Q
B|C N Q E AT N E P L G U UlGg| A C R
K|Y S Y C L R| A P Al M|Q D vV |D L S S
AlS | M J (0] UujlaA L A S \ R C R S | U X
P | F H | R D|[D|O K C (o) D|l{wW|O J P H G
SIN|Q]|N P O|U]| G N AM J \ T PIM]| G Y
R|A|U T oOo|mM|C | G L K| W|G K|H|O V| M
D|O|Y Y R D|T C A Y A E F \ J C R X
N | J R E C P|O]| A K |W/[Y | P K R| G K B
B | P S P | | R H E X U A 0] oO]Y S Y |
Y| V] U[(M]| N E|M|O]|N | C 0] S J C C P
E E N S A | M|B L A D 0] R K | T L E A

1. MICROPROCESADOR 2. ASM 3. NEMONICOS 4. PASCAL

5. ENSAMBLADOR 6. XOR 7. PASCAL 8. COMPILADOR

9. TRADUCTOR 10. SENAL 11. mMov 12. INT

13. MODULADOR 14. ANALOGICA  15. HEX
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Parte 2.
Con base a la lectura escribe 10 ideas o conceptos principales que consideres necesarios

abordar con mayor profundidad y compartelo con la clase.
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Practica 5. Programando un microprocesador

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente prdctica y lean cuidadosamente
los pasos indicados por el docente, analicenlos correctamente para completar la Practica 5.

Programando un microprocesador.

Lista de materiales.

Equipo de
« cOmputo

Puedes ver el video ubicado

en el siguiente enlace para
guiarte durante el desarrollo
de la practica:
https://youtu.be/Uz C80yh

Procedimiento. 6IA

e ) . ] N e N
e|nstalar el software Simu eAbrir el software Simu Proc, Se abre la ventana del
Proc en el equipo de dar clic en el botén de Editor Interno del Simu
computo. Editor. Proc, y posteriormente

escribir en el apartado de
Editor 2 (de TEXTo) el
codigo ubicado en el anexo
2.1 de esta guia.

e N e N e N
eAhora demos clic en el *Si no tienen ningun error eDar clic en el botdn Enviar a
boton Convertir a Editor 1 de sintaxis en los comandos Memoria (se hace Ila
(es el icono verde con la se mostraran los datos en transferencia de las
flecha sefalando a |Ia el Editor 1 (Tipo Memoria). instrucciones al lenguaje
izquierda). maquina), para que el

equipo comprenda las
instrucciones que se estan
escribiendo.

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X
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eAhora dar clic en el botén e Automaticamente se eEscribir en el apartado que
Ejecutar de la ventana de mostrard la ventana de dice decimal el primer
Simulacién de un ejecucién y si no aparece numero como se solicita,
Procesador, El programa se pueden dar clic en Mostrar, esto activara el botdn
Ejecutara y se iluminard de y aparecera la ventana. Enviar dato da clicen él y el
verde en el cuadro de programa te solicitard el
Mostrar. segundo y de igual forma el
tercer dato.

e A e A e A
*El programa procesara los eAl final se mostrard el eGuarden la prdctica con el
datos por lo cual le llevara resultado de la suma de nombre que indique el
un tiempo, tomen en estos tres numeros que docente y no olviden
cuenta que estan agregaron. realizar las capturas de
programando en pantalla necesarias para
ensamblador y el equipo lo generar la evidencia.
estd traduciendo a su
lenguaje para procesarlo.

iFelicidades! Acaban de hacer el primer programa en

Ensamblador y programar en el Microprocesador.

Aqui puedes obtener mas
informacion:
https://programas.cuaed.un

am.mx/repositorio/moodle/
pluginfile.php/1023/mod re
source/content/1/contenid

o/index.html

- -
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 5. PROGRAMANDO UN MICROPROCESADOR

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion |Semestre: IV
Roboética Turno:
Producto: Documento electrénico y/o impreso | Mdédulo II. Fecha
Roboética
educativa
Submddulo 2. Robots educativos Competencia | Periodo: 2023-2024B
genérica 5.6
Nombre del docente Competencia | Firma del docente
disciplinar 4.
VALOR OBSERVACIONES Y/O
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO | 5 onpERracion | A | sucerencias DE
sl INO MEJORA
Observan el procedimiento de manera 1
1 detalla y realiza las anotaciones
adecuadas para el proceso.
2 Descargan e Instalan de manera correcta el 1
software solicitado.
3 Ejecutan de manera correcta el software 1
solicitado.
Siguen los pasos de manera ordenada sin 1

4 saltarse ningun paso de acuerdo con el
procedimiento
Escriben las instrucciones de manera 1

5 correcta en el lugar indicado.

Entienden el uso de cada instruccion en 1
6 el proceso de programacion.
7 Realizan las capturas de video, guardan la 1

evidencia.

Utilizan las herramientas e indagan sobre 1
8 funciones del software

Muestran evidencia de compartir en las 1
9 capturas en redes sociales

Llega hasta el final de la practica vy 1

10 muestran evidencia del resultado obtenido
al sumar los 3 nimeros.

CALIFICACION
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Lectura 5. Mddulo de potencia

Los dispositivos de control de potencia
ayudan a controlar el flujo de energia que se
transfiere a la carga. Nos entregan alta
eficiencia y variando el ciclo de trabajo del
dispositivo de control se puederegular el
voltaje de salida. Estos productos se
encuentran en motores y sistemas de
automatizacion industrial. Otras areas de
aplicacion incluyen suministros de energia,
energias renovables (energia edlica y solar)
y vehiculos eléctricos (automdviles

privados, camionetas, autobuses, camiones,

carretillas elevadoras y mas).

¢Qué son los médulos de potencia?

Son sistemas electrénicos de potencia
pequefios y con elevada eficiencia
energética. Estos sistemasa su vez reducen
la demanda energética global. Dependiendo
de las aplicaciones que se requiera, se utiliza

el dispositivo adecuado a esta aplicacién.

Los MOSFET de potencia se utilizan para
aplicaciones de bajo voltaje, baja potenciay
conmutaciona altas frecuencias, asi como
en fuentes de potencia conmutadas, motor
de CD sin escobillas, relevadores de

CD de estado solido y

aplicaciones automotrices. Los IGBT
tienen las caracteristicas de conmutacién y
conduccién de un BJT, pero es controlado
por voltaje al igual que es MOSFET. Son
usados en motores de CA, Sistemas UPS,
compensadores armoénicos y de cargas
reactivas, fuentes conmutadas. Muchos
autores coinciden en que la historia de la
electréonica de potencia empezd en 1900,
cuandoel rectificador de arco de mercurio
fue introducido, a partir de ahi se
desarrollaron grandesdispositivos como el
transistor de germanio o silicio, desarrollado
en los Laboratorios Bell por Bardeen,
Brattain y Shockley[1], este fue el inicio de la

Electrénica de Potencia.

Para 1958, se habia desarrollado el tiristor
por General Electric. A partir de ahi todos
losrectificadores de arco de mercurio fueron
reemplazados por rectificadores de silicio
controlados. La revolucion de la electrdnica
de potencia estd dando la capacidad de dar
forma y controlar grandes cantidades de
energia con una eficiencia cada vez mejor
[3]. Asi gracias a la fusidn que existe entrela
electrénica de potencia y la digital se tienen

muchas aplicaciones tanto a nivel
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residencial como anivel comercial, asi como

aplicaciones industriales, este Ultimo

computadoras, transportacion,

de

incluyen
procesamiento informacion,

telecomunicaciones, aplicaciones aéreas

y/oespaciales.

Sistemas de electrdnica de potencia.

Para el control de sistemas de potencia, es

necesario realizar la conversién de potencia

hoca NO

de una a otra forma, y que las caracteristicas

de conmutacion de los dispositivos
permitan estas conversiones. La mayoria de
los sistemas de potencia consiste en 2 partes

o mddulos principales.

oo

s Moddulo de potencia.
** Moddulo de control.

La parte de potencia maneja la transferencia
de energia de la entrada hasta la salida, y los
circuitosde control regulan la cantidad de

energia (potencia) deseada a la salida.
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Los circuitos electrdnicos de potencia se pueden clasificar en 4 tipos y sus diferentes aplicaciones,

los cuales se muestran en la tabla.

Fuente de voltaje CD Fuente de bajo voltaje CD

Fuente de corriente CD Fuente de alto voltaje CD
para rieles eléctricos

Convertidor reversible de

Convertidor reversible alta potencia para
Rectificador transmisiones de CD

(Convertidor CA-CD)

Control de velocidad de

Motor de CD (Control molinos de balanceo en
Estatico de Leonard) trabajos de acero, de
locomotoras eléctricas, y

elevadores. Servocontrol de
maquinas numéricamente
controladas y de brazos de

robots.

Voltaje constante frecuencia | Fuente ininterrumpible (UPS)
constante o CVCF(Constant | para computadorasy equipo

Voltage Constant Frequency de comunicacion.
por sus siglas en inglés) Fuente de poder de
fuente de poder emergencia para hospitales y
hoteles
Inversores
(Convertidor CD-CA) Inductor de calor para
Fuente de alta frecuencia contenedores
Maquinas para descargas
eléctricas
Sistemas de generacion de Celdas solares y de
energia combustible
Switch CA Switch estatico de CA

Convertidor CA-CA

Ajustar la intensidad de la luz
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Regulador de potencia CA Control de calentamiento

Control de potencia reactiva

Variador de velocidad de

frecuencia constante o VSCF Fuente de frecuencia
(Variable speed constant constante en aviones
frecuency por sus siglas en
inglés)

(Cicloconvertidor)

Dispositivos de control para sistemas de potencia.

La mayoria de los sistemas como ldmparas fluorescentes con balastros, motores con drivers de
estado sélido, PCs, y aparatos electrodomésticos utilizan dispositivos de control, los cuales les
ayuda a controlar el flujo de energia que se transfiere a la carga. Estos tipos de dispositivos nos
entregan alta eficiencia y variando el ciclo de trabajo del dispositivo de control se puede regular
el voltaje desalida.

Para realizar la parte de conmutacidn, existen varios dispositivos semiconductores, en la tabla se

muestran algunas propiedades de estos dispositivos:

BJT/MD Media Media
MOSFET Baja Rapida
GTO Alta Lenta
IGBT Media Media

Dependiendo de la aplicacién que se requiera, se utilizard el dispositivo adecuado a esta
aplicacion. Los MOSFETs de potencia son muy populares para aplicaciones de bajo voltaje, baja

potencia y conmutacién a altas frecuencia, asi como en fuentes de potencia conmutadas, motor
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de CD sin escobillas, relevadores de CD de estado sdlido y aplicaciones automotrices. Por otro
lado, esta el IGBT, que tienen las caracteristicas de conmutacién y conduccion de un BJT, pero es
controlado porvoltaje al igual que el MOSFET. Este dispositivo es una alternativa, debido a que
combina las propiedades del BJT y del MOSFET, ademas de que su capacitancia de entrada Ciss
es menor que la del MOSFET. Los IGBT son usados en motores de CA, Sistemas UPS
(Uninterruptible power supplies por sus siglas en inglés), compesador de armdnicos y de cargas

reactivas, fuentes conmutadas.

Conceptos basicos de potencia.
La potencia es una indicacidn de cuanto trabajo (conversion de energia de una forma a otra)
puedeefectuarse en una cantidad especifica de tiempo. La unidad eléctrica de medicion para
la potencia es el watt (W), definido por 1 watt (W) = 1 joule/segundo (J/s).
La potencia es determinada por:
w
P=—
t
Donde:
P = Potencia
W = Trabajo (Joules)
t = Tiempo (Segundos)
La potencia entregada a cualquier dispositivo en funcién del tiempo estd dada por el producto
delvoltaje instantdneo a través del dispositivo y la corriente instantanea que pasa por él, la cual

se denomina Potencia instantanea y estd determinada por:

p(t) = v(t) * i(t)

La potencia puede ser entregada o absorbida segln sea la polaridad del voltaje y la direccién de

lacorriente. La cantidad de energia almacenada se define como:

to+T
P = —f p(t)dt
T to

Donde:
P = Potencia promedio.
T= Periodo

p(t) = Potencia instantanea.
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Importancia del Factor Potencia.

El uso de computadoras, balastros,
televisiones, controladores de motores,
cargadores de bateria y muchas aplicaciones
industriales de corriente directa se van
incrementando. Para alimentar dichos
aparatos se utilizan convertidores CA/CD,
gue pueden estar fabricados a través de
puentes de diodos (rectificador de onda
completa) y un filtro para obtener un voltaje
de CD constante. Pero bien se sabe que los
rectificadores generan armoénicos al
momento de la conversién ademds de que
desfasan la corriente y voltaje de entrada.
Una distorsién armoénica elevada provoca
problemas tanto en la linea de alimentacion,
asi como en sistemas de
telecomunicaciones cercanos. Ademas de
gue estos nuevos dispositivos tienen una
corriente eléctrica diferente, la cual puede
causar problemas en la capacidad de
utilidad eléctrica de estos.

Para tener mayor eficiencia, no sélo en el
suministro de energia, si no en la operacion
de los equipos se procurard mantener un
Factor de Potencia (FP) tan aproximado a
100 % como lo sea posible.

Para poder cumplir con los estandares IEC
1000-3-2,|1EEE519[8][9], aumentarel Factor
de Potenciay tener mayor eficiencia, una de

las soluciones que se ha desarrollado, son los

Correctores de Factorde Potencia (CFP). La
necesidad de estos circuitos es debido a
que, en ciertos sectores industriales, asi
como para ciertos equipos como las fuentes
de alimentacion, se realizan conversiones de
CA a CD, algunos de los dispositivos que
realizan estas rectificaciones son no lineales
(como los diodos, SCR y TRIAC) por lo que
distorsionan la forma de onda de Ila
corriente de entrada y esto a su vez provoca

pérdida de energia.

Es por esto por lo que se ha disefado los
Correctores de Factor de Potencia, los
cuales a partir de una fuente de CA
proporcionan un voltaje de CD a una carga
especifica, sin distorsionar la forma de onda
del voltaje y la corriente de entrada.
Ademas, ponen en fase la corriente con el
voltaje. Respecto a la calidad que presenta
la forma de onda de la corriente, se pueden

considerar 3 tipos.

Correctores de Factor Potencia.
Para poder realizar la correccién del factor
de potencia existen dos tipos de Correctores
de Factor de Potencia:
+ Corrector de Factor de Potencia
Pasivo: Es la manera mas comun de
corregir el FP, y es utilizado en

aplicaciones de alta potencia. Se
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realiza a través de cargas reactivas,

como bancos de capacitores a la

entrada de la sefial, esto para que el
desfasamiento  existente entre
voltaje y corriente sea menor.

% Corrector de Factor de Potencia
Activo: Es la manera mas eficiente
de corregir el FP, para realizar esto
emplean un circuito de control de

alta frecuencia para controlar el

la Choca No. 100 Col. Tabasco

1S€0

[el. + 52 (¢

flujo de corriente a la carga; lo cual
tiene el efecto de sincronizar la
corriente demandada para que el
desfasamiento entre corriente vy el
voltaje sea menor. Se utiliza para
aplicaciones de media potencia. Los
correctores de Factor de Potencia

activos son mas eficientes ya que

pueden alcanzar un FP de 95%.
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Instrucciones: Después de realizar Lectura 5. Médulo de potencia sefialando lo mds relevante y con

la explicacién del docente, relaciona la siguiente tabla y coloca dentro del paréntesis el inciso

correcto.

Definicion

Resp

Concepto

1. Es la manera mas comun de corregir el FP, y es utilizado
en aplicaciones de alta potencia.

MOSFET

2. Estd dada por el producto del voltaje instantaneo a través
del dispositivo y la corriente instantdanea que pasa por él.

Corrector de
potencia activo

3. Eslaunidad eléctrica de medicidn para la potencia

Rectificadores

4. Se define como el cociente entre el Trabajo y el tiempo

Corrector de
potencia pasivo

5. Esto emplean un circuito de control de alta frecuencia
para controlar el flujo de corriente a la carga.

Potencia
instantanea

6. Entregan alta eficiencia y variando el ciclo de trabajo del
dispositivo de control se puede regular el voltaje de salida.

IGBT

7. Se utilizan para fuentes de bajo voltaje de CD para
circuitos eléctricos.

Mddulos de
potencia

8. Son sistemas electrénicos de potencia pequefios y con
elevada eficiencia energética.

Watt

9. Son wusados en motores de CA, Sistemas
UPS,compensadores armonicos y de cargas
reactivas.

Control de
potencia

10. Tiene una Capacidad de potencia baja y una velocidad
conmutacion rapida.

Potencia
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Practica 6. Programando la potencia de mis leds

Instrucciones: En equipo de 5 integrantes realicen la siguiente practica y lean cuidadosamente los
pasos indicados por el docente, analicenlos correctamente para completar la Practica 6.

Programando la potencia de mis leds.

Lista de materiales.

é) Potencidmetro de 1 KQ

g Equipo de computo

" Tarjeta Arduino Uno

| | "
s 1 resistor de 330 Q

A

/ . 1 diodo led basico

Cable de conexion a la
tarjeta Arduino uno

Software Arduino

Codigo para programar

_ el Arduino

Jumpers para conectar la
tarjeta Arduino y
protoboard

Procedimiento.

nuevo para escribir el

codigo ubicado en el anexo
2.2 de esta guia.

. ) e ] N e - A
eAbrir el software Arduino eGuardar el archivo vy eConectar el pin 1 del
IDE para programar la cargarlo en la tarjeta potenciometro al positivo
tarjeta, generar un archivo Arduino uno, conectando del protoboard y el pin 3 al

previamente dicha tarjeta.

negativo.
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resistencia en serie.

s N s
eColocar el led y Ia eCon un cable conecten en

~N

la placa Arduino en el
puerto de 5V y el otro
extremo al positivo del
protoboard esto para darle
energia al momento de

encender la placa.

e N
eConectar un cable a la placa

e N
eConecten un cable en la
placa Arduino al puerto 3
que es el de PWM el otro
extremo lo conectan a la
salida del led es decir a
pata de la resistencia de
330 ohm.

Arduino a la  salida
Analdgica cero es decir AO,
y el otro extremo Ilo
conectan al pin 2 del

potenciémetro es decir al
pin de en medio.

potenciometro y observen
como varia la intensidad de
iluminacion del led.

e ] N 7 ] N
eAhora manipular la eRealizar las pruebas
intensidad de su necesarias, grabar un video

donde muestren en fast
motion el proceso de

ensamblaje, creacion 'y
prueba de tu circuito vy
entregar al docente el
circuito.

regular la intensidadde tu led?

b. ¢Qué les costdé mas trabajo al realizar esta practica?

Justifiquen su respuesta.

c. ¢éPor qué consideran que es importante el PWM? Justifiquen su

respuesta.

d. éCudl seria le diferencia entre la forma de regular la intensidad

del led con estapractica que con la Practica 4?

Paseo la Choca No. 100 Col

['abasco 2000, C

|
I 3
X2 (953).5 16 73 Ji

placa Arduino en el puerto
GND o tierra y el otro
extremo al negativo.

s N
eCon un cable conectar en la

~

(oAhora conectar la Placa
Arduino al equipo de
computo con el software
creado en el Arduino.

-

eContesta las preguntas que
se encuentran a
continuacion:

[=]--

a. ¢Cudl fue la experiencia al realizar un circuito electrénico para

video:

Aqui puedes observar el

https://youtu.be/5qo04GF7

3Rl

> 86035 Villahermosa, Tabasco, M X
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

PRACTICA 6. PROGRAMANDO LA POTENCIA DE MIS LEDS

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s): Capacitacion |Semestre: IV
Robética Turno:
Producto: Documento electrénico y/o impreso | Médulo Il. Fecha
Robética
educativa
Submddulo 2. Robots educativos Competencia |Periodo: 2023-2024B
genérica 5.6
Nombre del docente Competencia |Firma del docente
disciplinar 4.
VALOR OBSERVACIONES Y/O
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO | nperacion | “AHF | suaerencias DE
S| | NO MEJORA
Observa el procedimiento de manera detalla 1
1 y realiza las anotaciones adecuadas para el
proceso.
Recolecta y agrupa los materiales para 1
2 prepararlos para su aplicacion.
Sigue las instrucciones de armado del circuito 1
3 de manera correcta
4 Aplica todos los materiales solicitados y si es 1
necesario realiza adaptaciones.
5 Realiza las conexiones necesarias. 1
Realiza la programacién en el software de 1
6 y ,
Arduino y guarda su archivo.
7 Realiza el video solicitado donde muestra el 1
proceso de creacion del robot.
Utiliza la herramienta fast motion en el 1
8 .
desarrollo del video.
Muestra evidencia de compartir en redes 1
9 sociales la construccidn de su video
El circuito es funcional y muestra Ia 1
10 regulacion de la intensidad del led con el
software.
CALIFICACION
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Actividad 7. Mapa conceptual:

Fallas comunes de los robots

Instrucciones: Con base en la presentacion realizada por el docente, realiza una busqueda de

informacidn sobre las Fallas mas comunes que presentan los robots y realiza un mapa conceptual

bien definido del tema.

214
, Tabasco, M X
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INSTRUMENTO DE EVALUACION
LISTA DE COTEJO

ACTIVIDAD 7. MAPA CONCEPTUAL: FALLAS COMUNES DE LOS ROBOTS

DATOS GENERALES
Nombre(s) del alumno(s) Capacitacion |Semestre: IV
Robética Turno:
Producto: Documento electrénico y/o impreso | Médulo Il. Fecha
Robética
educativa
Submddulo 2. Robots educativos Competencia |Periodo: 2023-2024B
genérica 5.6
Nombre del docente Competencia |Firma del docente
disciplinar 4.
VALOR OBSERVACIONES Y/O
CRITERIO INDICADORES OBTENIDO | nperacion | “AHF | suaerencias DE
SI | NO MEJORA
Presenta la informaciéon bien estructurada y 1
1 desglosa en cada parte del mapa los datos
necesarios.
Los conceptos presentados son coherentes 1
2 con la tematica central del mapa conceptual.
Presenta la clasificacion de los diferentes 1
3 errores comunes en los robots.
Muestrabibliografia ubicada en sitios 1
4 7 o
confiables y verificables.
Presenta una actividad limpia, clara y de facil 1
> entendimiento.
Los conceptos pueden seguirse a través de 1
6 las conexiones de forma eficaz.
7 Presenta el uso de conectores propios para 1
completar las frases.
Las flechas conectan las ideas de manera 1
8 coherente.
9 La informacion es clara y legible. 1
10 |Entregaen tiempo y forma. 1
CALIFICACION
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Lectura 6. Domética

La palabra domoética se aplica a la ciencia y

elementos desarrollados por ella que
proporcionan algun nivel de automatizacién
dentro de la casa; pudiendo ser desde un
simple temporizador para prender y apagar
un dispositivo a una determinada hora, hasta
los mas complejos sistemas capaces de
interactuar con cualquier elemento eléctrico
de la casa, como bien puede ser Alexa entre
otros dispositivos similares. La vivienda
domédtica es, por lo tanto, aquella que integra
una serie de automatismos en materia de
electricidad, electrodnica, robética,
informdtica y telecomunicaciones, con el

objetivo de asegurar al usuario un aumento

~—v

del confort, seguridad, ahorro energético,

facilidades de comunicacién y de las

posibilidades de entretenimiento.

La domdtica busca la integracidn de todos los
aparatos del hogar, con el fin de que todo
funcione en perfecta armonia, con la maxima
utilidad y con minima intervencion del
usuario. Hay que hacer hincapié en la palabra
“integracidn” ya que estas necesidades deben
satisfacerse de manera global y en conjunto,
de otra forma no seria domética, si no
simplemente la automatizacion de una

determinada funcion.

Electrodomésticos
Control

Gestion de energia

Comunicaciones

ntome
saus Deteccion
&
Colfsl.  hiiiNe
\\ 0?25 ciones 9
- < confon__]
lluminacion ﬁl Iluminaciét\_l’

remoto  —\\)) o
NI/ Calefaccion

y climatizacion

Paseo la Choca No. 100 Col.

[el. 4

[abasco 2000, C
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Un sistema domdtico nos ofrece aplicaciones
practicas de gran utilidad y aportan una
mayor comodidad y tiempo libre en nuestras
vidas. Algunas de las ventajas de usar la

domética en los hogares son:

e Climatizaciéon y consumo energético.
o Programacién de encendido
y apagado de todo tipo de

aparatos.

o Contadores electrénicos que

informan del consumo
energético.
e Entretenimiento, confort y

comunicaciones.

o Conexiéon a internet con
cualquier dispositivo.

o Interconexion de cualquier
pantalla, es decir, compartir
pantalla de cualquier

dispositivo a otro en la misma

red.
o Control de los dispositivos del
PC o

hogar, desde un

smartphone.

Seguridad.

O

Procedimientos de avisos en
caso de intrusion o averia.
Instalacion de cdmaras.
Control del acceso a la

vivienda.

Servicios comunitarios.

O

O

Control de la iluminacién.
Manejo de alarma de

seguridad.




€=

: COBATAB
TABASCO Eg{fx‘iff RS

“Educacién que genera cambio”

Sensores

En la actualidad los sistemas inteligentes han
revolucionado la eficiencia en las viviendas, y
esto se logra en gran parte por los sensores
usados en la domética que se encargan de
captar la informacion del entorno. A
continuacién, se mencionan algunos de los

tipos de sensores usados en la domoética:

e Sensor de climatizacion: controla la
temperatura en los diferentes
ambientes dentro del domicilio.

e Sensor detector de humo: el detector
de humos es capaz de identificar la
acumulacién anormal de este agente
en los diferentes espacios.

e Sensores de seguridad: captan el

movimiento de las personas v,

Actuadores

Un sistema domodtico tiene la capacidad de
obtener informacién que proviene de
sensores, procesarla y emitir érdenes a los
actuadores de domética o salidas. Contando
solo con conexidn a internet para que toda la
red tenga cobertura wifi, podemos contar con
una red interconectada que convierta el
hogar en una casa inteligente.

Los actuadores son la parte del sistema que se
encarga de ejecutar las ordenes que recibe
desde el controlador domdtico. Un
controlador puede tener la forma de una
valvula y controlar o cortar el suministro de
agua o gas, puede ser un modificador de
temperatura en el aire acondicionado o una
valvula que forme parte del sistema de riego.

ARQUITECTURA DOMOTICA CENTRALIZADA

normalmente, estos vienen
4 ) SENSORES CENTRAL ACTUADOR
integrados con un set de camaras que DETECTA DOMOTICA EJECUTA
UNA ACCION

monitorean los accesos a las -

= a
instalaciones. =

Sen;%rudrre‘ogas ! Electrovalvula

e Sensores de iluminacion: A través de

este  dispositivo  obtienes la
regulacién de todo el sistema de luz,
generando un ahorro energético

significativo.

N\ BIDE!
NO

T

Dicen al controlador lo que

- tiene que hacer

Sensor de D / Actuador
movimiento de persianas

Mando a
distancia

Ordenador

218




| | coBaTAB
Tamsco | SpagRmen

“Educacién que genera cambio”

Bibliografia
«* Huidobro, J. M., Millan Tejedor, R. J. (2010). Manual de domética. Espaiia: Creaciones
Copyright.
< Martin Castillo, J. C., Caballero Escudero, P., Carbajosa Dominguez, J. M., Gdmez
Venegas, D., Miranda Blanco, J. (2022). Iniciacién a la domética (Instalaciones eléctricas y

dométicas). Espafia: Editorial Editex.

219

Paseo la Choca No. 100 Col. Tabasco 2000, C.P. 86035 Villahermosa, Tabasco, M X

[el. -+ 52 (933) 3 1675 5




[e,003

./ | coBATAB
Tmsco | SRS

“Educacién que genera cambio”

Instrucciones: Con base en la situacion diddctica 2 planteada al principio del submddulo, disefia un

modelo domdtico que represente la automatizacion de un edificio o casa habitacidn que les permita

aplicar las fases de la robética.

Propdsito: En quipos de 10 integrantes investigar, disefiar y construir un modelo domético que
represente la automatizacidn de un edificio o casa habitacion que les permita aplicar las fases de la
robdtica estudiadas durante el submddulo, para presentarlo en el aulay fuera de ella con la finalidad

de dar a conocer la Capacitacion de Robdtica.

Conocimientos.

7
°

Mecinica.

7
L4

Eléctrica.
o Control del motor.

o Control del servomotor.

>

7
*

Electrdnica.

*,

o Captadores.

o Interfaz electrénica.
o Puerto paralelo.

o Microprocesadores.
o Interfaz paralela.

o Mddulo de potencia.

7
L4

Informatica.
o Programacion.

o Interfaces comerciales.

X3

%

Consideraciones basicas para el control.

7
°

Fallas mas frecuentes de los robots.

7
°n

Arduino basico.

e v 9 - 1 P 220
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Materiales.
«* Arduino o microprocesador.
< Motor de corriente directa.

% Los que el estudiante considere para el disefio del robot.

Procedimiento.

7
0.0

Investigar proyectos dométicos.

7
0.0

En equipos seleccionar proyectos que permita dar soluciones a problemas desde el punto
de vista de la domética, es decir, automatizaciones de espacios que den un incremento en

la eficiencia o confort del edificio o casa habitacion.

7
0.0

Determinar las fases del proyecto (fase mecanica, eléctrica, electrénica e informatica).

7
0.0

Construir un modelo de edificio o casa habitacidon con los materiales que se consideren
necesarios (madera, papel cascaron, carton, etc.).
+* Implementar la automatizacion seleccionada (motores que cierren y abran puertas, luces
automaticas, persianas controladas, displays LCD, etc.).

o Construir los mecanismos que automatizaran puertas, ventanas, persianas, etc.

o Conectar los circuitos que controlaran los motores, luces, alarmas, etc.

o Programar los dispositivos que controlaran la maqueta o modelo.

+* Presentar el proyecto en clase.

221
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Ejemplo y propuestas para proyectos en Arduino

e Sensor de temperatura con display LCD.

) (UNO

fritzing
e Control de servomotor con activador de sensor ultrasénico.

sAMSUNG

o B o TR S
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1. Diagramas de conexidn de practicas

1.1 Diagrama de conexidn de la practica 4.
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2. Codigos de programacion de practicas

2.1 Codigo de programacion de la practica 5 del submodulo Il.

MSG SUMA DE 3 NUMEROS

Idt INGRESE EL PRIMER NUMERO

sta Ola

Idt INGRESA EL SEGUNDO NUMERO
add Ola

sta 01b

Idt INGRESA EL TERCER NUMERO

add 01b

MSG LA SUMA DE LOS 3 NUMEROS ES:
eap

hit

e Interpretacion de las palabras reservadas:
o Lainstruccion MSG coloca el Mensaje Suma de 3 Numeros.
o Lainstruccion Idt permite solicitar un dato o variable en este caso el primernimero.
o La instruccion sta guarda el dato que el usuario agrega por teclado en el registro
01a, recordemos que en lenguaje ensamblador se maneja por registros.
o Lainstruccion Idt solicita el sequndo numero.
o Lainstruccion add sirve para sumar el dato que se agrega con sta en el registro 01b.
o Lainstruccion Idt solicita el tercer nimero.
o Lainstruccion add 01b suma el tercer dato agregado.
o Lainstruccion MSG muestra el mensaje LA SUMA DE LOS 3 NUMEROS ES.

o Lainstruccion eap genera el resultado de la suma de los 3 nimeros asignados.
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2.2 Codigo de programacion de la practica 6 del submaédulo II.

int Pot = 0; // Potenciometro = Pin AO del Arduino
int led = 3; // LEd = Pin 3 del Arduino (™)

int valor; // Variable donde almacenamos el valor obtenido del Pot

void setup(){

pinMode(led,OUTPUT); //LED -> SALIDA

}

void loop(l{

valor = analogRead(Pot)/4; // Pot -> valor (Analogica)
//0-1023 /4 ->0 - 255

analogWrite(led,valor); //Aumentar la intensidad segun valor

}
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