TBKapsulas

Tecnologia creativa, realista
y con valor educativo en el aula.

iSIGUE MIMANO!

Quinto de Educacioén Primaria

A% Junta de - E '
%I Castilla y Leon <> cédigo Escuela 4.0 (

Consejeria de Educacion
"Programa financiado por el Ministerio de Educacién, Formacién Profesional y Deportes”



iSIGUE MI MANO!

Creacion de hoy

Robot seguidor de mano con LEGO® SPIKE Prime

7

¢Qué vamos a hacer?

1. Introduccion

Robin, fundadora de Robin Robots,
nos introduce el sensor de distancia
en una construcciéon muy divertida
de mascotas robots, programado

para ser capaz de seguir nuestra
mano.

3.Reto

1. Decoracion libre de la mascota
robot
Programar el sensor de distancia
ara seguir nuestra mano
rogramar el robot para frenar al
detectar objetos
Programar para dar marcha atrdas

2. Creacién

Anadir una rueda pivot a un
panel.

Conectar un motor a cada
lado del panel.

Agregar ruedas a los motores
Incorporar el Hub a la altura de
las ruedas
Anadir vigas

junto con el
sensor de

istancia

Diapositivas para m
profesores

/

Material
LEGO® Spike Prime

Ordenador o tableta para
programar nuestro prototipo

4. Final

Reflexionar sobre lo que hemos
creado y recordar conceptos clave
de la sesion.
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Preparacion

1.  Cargar los hubs de LEGO® Spike
Prime.
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Imagen del producto final

Diapositivas para m
profesores

4 )
Materiales complementarios
e Codigo completo del robot seguidor de
mano en formato .lIsp3.
- J



https://drive.google.com/file/d/1OUmHxXzf86lQqTcKhfVYBVgV6-StmZwq/view?usp=drive_link
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Hazlo mas facil

e Muestra el codigo del reto 2 como ejemplo y ayuda

para que hagan los retos 3 y 4.

Hazlo mas dificil

delantera.

superar los retos 2, 3y 4.

e No muestres el paso a paso de la creacion del prototipo.
Solo dile a los equipos que deben hacer un vehiculo con
ruedas y con un sensor de proximidad en la parte

e En la programacioén, en lugar de utilizar eventos, utiliza
un bucle “por siempre” y anade condicionales para

Diapositivas para w
profesores

o

Variaciones

Haoz que cada equipo experimente con
diferentes valores del sensor de distancia.
Pueden anadir instrucciones de sonidos y LEDs
para personalizar su robot.

Consejos de profe experto

El sensor de proximidad tiene un rango
limitado. A menos de 5 cm a veces no
funciona, y a mds de 30 cm le cuesta detectar
objetos pequefos.
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Area

Ciencias de la
Naturaleza

4 )
Bloque

Cultura cientifica

. J
Tema
Materiq, fuerzas y
energia.

\ J

-
Perfil de salida

CD5, STEMI, STEM2,

STEM3, CCEC4
. J

~

Competencias especificas

C2: Plantear y dar respuesta a cuestiones
cientificas sencillas, utilizando diferentes
técnicas, instrumentos y modelos propios
del pensamiento cientifico, para
interpretar y explicar hechos y fenébmenos
que ocurren en el medio natural, social y
cultural.

C3: Resolver problemas a través de
proyectos de disefio y de la aplicacién del
pensamiento computacional, para
generar cooperativamente un producto
creativo e innovador que responda a
necesidades concretas.

Diapositivas para

profesores

Objetivos

Disefio y Montaje Técnico: Construir una
“mascota robot” incorporando correctamente
una rueda pivotante, motores y sensor de
distancia, garantizando estabilidad estructural y
libertad de movimiento.

Programacion Sensorial: Configurar el sensor de
distancia para que el robot detecte objetos
cercanos (la mano del usuario) y ejecute 6rdenes
de movimiento y frenado automdticas.

Control del Comportamiento Robético: Ajustar la
velocidad y el sentido de giro del vehiculo en
respuesta a distintos valores del sensor,
comprendiendo la lI6gica de retroalimentacion
entre entrada y salida.

Creatividad y Comunicacién Visual: Personalizar
la “mascota robot” desde una perspectiva
estética y de identidad, integrando el disefio con
la funcién.

Reflexién del Aprendizaje: Reconocer cdmo los
sensores transforman informacién del entorno en
acciones programadas. )
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Diapositivas para

/

~

Criterios de evaluacion

2.3 Disefar y realizar experimentos guiados, cuando la
investigacion lo requiera, utilizando diferentes
técnicas de indagacion y modelos, empleando de
forma segura los instrumentos y dispositivos
apropiados, realizando observaciones y mediciones
precisas y registrdndolas correctamente.

2.4 Proponer posibles respuestas a las preguntas
planteadas, a través del andlisis y la interpretacién de
la informacién y los resultados obtenidos, valorando la
coherencia de las posibles soluciones y
compardndolas con las predicciones realizadas.

3.1Plantear problemas de disefio que se resuelvan
con la creacién de un prototipo o solucion digital,
evaluando necesidades del entorno y estableciendo
objetivos concretos.

3.3. Desarrollar un producto final que dé soluciéon a un
problema de disefo, probando en equipo diferentes
prototipos o soluciones digitales y utilizando de forma
segura las herramientas, dispositivos, técnicas y
materiales adecuados.

profesores

J

Instrumentos de evaluacion \

Escala de Observacion del Montaje: Evaluacion del
proceso de construccién del vehiculo, verificando el
ndmero correcto de motores conectados y la alineacién
del sensor de distancia respecto a la direccidén de avance.

Lista de Cotejo de Programacion Sensorial:
Comprobacion préctica de los hitos de programacion:
deteccidn del gesto de la mano, reaccién del robot
(avanzar/detenerse), ajuste del rango de sensibilidad.

Rabrica de Control y Precision: Valoracion del desemperio
funcional (capacidad de seguir la mano sin colisiones,
tiempo de reaccién del robot) y de la interpretacion del
comportamiento.

Registro de Evidencias Digitales (Portafolio): Captura o
exportacién del programa en la App SPIKE Prime con
anotaciones sobre los bloques utilizados y la justificaciéon
de su secuencia logica.

Diana de Coevaluacion de Equipo: Puntuacién compartida
sobre cooperacidn, reparto de roles, cuidado del material y
toma de decisiones conjuntas durante la construccion y

pruebas. )




jHola a todos! Soy Robin, fundador y

creador de Robin Robots. jBienvenidos a mi

famosa fabrica de robots!
Es un honor teneros aqui porque me han
dicho que sois los mejores expertos en

robética de la zona.



Ultimamente en la fabrica estamos

trabajando en algo muy especial:

jqueremos crear mascotas robot

inteligentes! Pero para que parezcan
animales de verdad, necesitan "sentir" el

mundo que los rodea.




Para este reto usaremos el sensor de
distancia de LEGO® SPIKE Prime. Es como

si le pusiéramos ojos al robot: le permite

"ver" objetos cercanos sin tocarlos,
usando una luz para medir a qué

distancia estan las cosas.




DOG

Es pura tecnologia. El sensor envia una

seial (como un pequeiio rayo invisible)

que rebota en los objetos. El robot
calcula cudnto tarda en volver ese rayo y
asi sabe exactamente a qué distancia

esta el obstaculo.




He contactado con vosotros porque necesito

que me ayudéis a dar vida a estas mascotas.

Vuestra mision es aprender a usar el sensor de

distancia para que vuestros robots reaccionen
de forma esperada y divertida.

iConfio en vosotros, equipo de Robin Robots!
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Anade una rueda pivot a un panel mediante un
conector doble.
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Conecta un motor a cada |
ado del panel. ”

SRR Asegrate de que la parte
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En cada motor, conecta un eje corto, una rueda y ”

un pasador.
N\

\

Utilizamos el pasador para fijar

la rueda al eje. jAsi, nuestro

prototipo serd mds robusto!




Incorporamos el Hub a la altura de la rueda pivote.




Anade dos vigas a la parte trasera del Hub.




o PASO Anadimos el sensor de distancia por encima del ”
282 6 Hub y lo conectamos a la parte superior de la viga. v




Conectamos los cables a los puertos del Hub. ”

Motores: Puertos Ay B

Sensor de distancia: Puerto E

Si los cables quedan colgando
por el prototipo puedes afadir

clips para recogerlos.

e
Ce”




PASO
IR Encendemos el Hub y lo conectamos
\ [ a la App de LEGO® Spike. J

2.
Bluetooth

educatioh
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1.
Encendido




Decora el

prototipo
libremente para
convertirlo en una
mascota robética.

RETO #1

Decorar el prototipo

Recuerda no tapar ni la pantalla del
Hub ni el sensor de distancia.
ijPodria afectar al buen funcionamiento

del prototipo!




Queremos que el
prototipo nos siga
cuando ensefiemos la

mano a menos de 20 cm.

Requisitos del programa:

e Cuando el sensor
detecte un objeto a
menos de 20 cm,
empezar a mover
los motores hacia
adelante.

RETO #2

Hacer que siga la mano

Para mover los motores de
este prototipo es mejor
utilizar las instrucciones del

bloque “Movimiento”.

Movimiento




RETO #2

Hacer que siga la mano

 cumutocsis wsioioal (20 )fn )|

Cuando el sensor de distancia detecte un

mover el prototip



Queremos que el
prototipo frene si
detecta un objeto mas
proximoal0cm.

Requisitos del programa:

e Cuando el sensor
detecte un objeto a
menos de 10 cm,
hay que parar el
movimiento de los
motores.

RETO #3

Frenar el robot

No borres las instrucciones del
programa anterior, solo hace falta

ainadir un poco mas de cédigo.
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Queremos que el
prototipo vaya marcha
atras si detecta un
objeto mas proximo a 5
cm.

Requisitos del programa:

e Cuando el sensor
detecte un objeto a
menos de 5 cm,
hay que ir hacia
atrds con el
movimiento de los
motores.

RETO #4

iMarcha atras!

No borres las instrucciones del
programa anterior, solo hace falta

ainadir un poco mas de cédigo.




RETO #4

iMarcha atras!
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iincreible trabajo, equipo! Me habéis
dejado alucinada con vuestras

mascotas robot. Gracias a vuestra

ayuda, ahora mis robots pueden "ver"

el mundo con sus sensores.
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