ACTIVIDADES DE AMPLIACIÓN
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[bookmark: Xafe7fd4dff0067d95da9dfebaf8d83175358290]Actividades de la Unidad 8: Introducción a la Robótica
[bookmark: actividades-de-tipo-test]Actividades de Tipo Test
1. Aplicar: Un sistema de riego automático para un jardín utiliza sensores de humedad en el suelo para determinar cuándo activar los aspersores. Si la humedad cae por debajo de un umbral preestablecido, el sistema enciende el riego hasta que se alcanza el nivel óptimo de humedad. ¿A qué tipo de sistema automático corresponde esta descripción?
0. Sistema de lazo abierto.
0. Sistema de lazo cerrado.
0. Sistema manual.
1. Analizar: Un robot aspirador está programado para limpiar una habitación. Dispone de sensores de distancia para detectar obstáculos y un algoritmo que le permite girar aleatoriamente cuando encuentra uno. Sin embargo, no tiene un mapa de la habitación ni memoria de las zonas ya limpiadas. ¿Qué tipo de programación y qué limitación principal presenta este robot?
1. Programación secuencial con capacidad de aprendizaje.
1. Programación condicional con falta de autonomía avanzada.
1. Programación repetitiva con optimización de ruta.
1. Evaluar: Se está diseñando un robot para asistir en cirugías de alta precisión. Se debate entre utilizar un sistema de control basado en una tarjeta Arduino Uno o una placa Micro:Bit. Considerando la criticidad de la tarea, ¿cuál de las siguientes afirmaciones es la más relevante para la elección de la placa de control?
2. La Micro:Bit es más adecuada por su tamaño compacto y facilidad de uso en entornos educativos.
2. La Arduino Uno, con su mayor capacidad de procesamiento y puertos de expansión, ofrece una plataforma más robusta para integrar múltiples sensores y actuadores de precisión, crucial en cirugía.
2. Ambas placas son igualmente válidas, ya que la programación es el factor determinante, no el hardware.
[bookmark: actividades-de-desarrollo]Actividades de Desarrollo
1. Aplicar (Herramienta digital: Simulador de programación): Utilizando un simulador de programación de robots como Scratch, VEXcode VR o GearsBot, diseña un programa para un robot virtual que debe recorrer un laberinto simple. El robot debe avanzar, detectar paredes y girar para evitar colisiones hasta encontrar la salida. Realiza una captura de pantalla del código y del robot en acción.
1. Analizar: Compara y contrasta las ventajas y desventajas de los sistemas de lazo abierto y lazo cerrado en el contexto de un sistema de climatización inteligente para un edificio de oficinas. Incluye ejemplos concretos de cómo cada tipo de sistema gestionaría la temperatura y la eficiencia energética, y justifica cuál sería más adecuado para un entorno de oficina moderno.
1. Analizar (Herramienta digital: Procesador de textos/Presentación): Investiga sobre los avances recientes en nanorrobótica médica, más allá de lo mencionado en la unidad. Selecciona dos aplicaciones emergentes (por ejemplo, diagnóstico temprano de enfermedades, entrega de fármacos específicos, reparación de tejidos) y elabora un informe o presentación breve (máximo 3 diapositivas) en un procesador de textos o software de presentación, explicando su funcionamiento, los desafíos técnicos y éticos que enfrentan, y su potencial impacto en la salud humana.
1. Evaluar: Imagina que eres parte de un comité de ética que debe aprobar el uso de robots humanoides en el cuidado de personas mayores. Evalúa los posibles beneficios (compañía, asistencia en tareas diarias) frente a los riesgos (dependencia emocional, pérdida de interacción humana, privacidad de datos). Argumenta tu postura sobre si su uso debería ser regulado estrictamente o fomentado sin restricciones.
1. Evaluar (Herramienta digital: Hoja de cálculo): Un fabricante de robots educativos está decidiendo entre integrar un sensor de ultrasonidos o un sensor de infrarrojos en su próximo modelo, considerando un presupuesto limitado de 50 €. Realiza una investigación de mercado para obtener precios aproximados y características clave (rango de detección, precisión, fiabilidad en diferentes condiciones de luz/superficie) de ambos tipos de sensores. Presenta tus hallazgos en una hoja de cálculo, incluyendo una columna para el coste y otra para una puntuación de "idoneidad" (del 1 al 5) basada en las características para un robot educativo. Concluye justificando cuál sensor recomendarías y por qué.
1. Crear (Herramienta digital: Simulador de programación): Diseña y programa en un simulador (Scratch, MakeCode, Tinkercad Circuits) un sistema de control para un semáforo peatonal inteligente. El semáforo debe cambiar a verde para los peatones solo si detecta su presencia (simulado con un sensor de tacto o distancia) y si el tráfico vehicular está en rojo. Implementa un temporizador para asegurar que el semáforo peatonal no permanezca verde indefinidamente. Adjunta el código del programa y una breve descripción de su lógica.
1. Crear (Herramienta digital: Blog/Foro de discusión): Propón un proyecto de robótica educativa innovador para estudiantes de secundaria que combine al menos dos tipos de robots (por ejemplo, drones y robots terrestres, o humanoides y nanorrobots) para resolver un problema real en tu comunidad (por ejemplo, monitoreo ambiental, asistencia en desastres, logística de entrega). Publica tu propuesta en un formato de blog o foro de discusión, detallando los objetivos, los componentes robóticos necesarios, la programación básica y los posibles resultados. Fomenta la interacción con otros compañeros para recibir retroalimentación y mejoras.
[bookmark: solucionario-de-las-actividades]Solucionario de las Actividades
[bookmark: actividades-de-tipo-test-1]Actividades de Tipo Test
1. Aplicar:
10. Incorrecta. Un sistema de lazo abierto no verifica el resultado.
10. Correcta. El sistema mide constantemente la humedad (sensor) y ajusta el riego (actuador) en función de un objetivo preestablecido, lo que lo convierte en un sistema de lazo cerrado o realimentado.
10. Incorrecta. Un sistema manual requiere intervención humana constante.
1. Analizar:
11. Incorrecta. No hay evidencia de aprendizaje ni de programación secuencial pura.
11. Correcta. El robot utiliza programación condicional (si detecta obstáculo, entonces gira) pero su falta de un mapa o memoria le impide optimizar la limpieza o aprender de su entorno, lo que representa una limitación en su autonomía avanzada.
11. Incorrecta. Aunque hay repetición de acciones, la programación principal es condicional y no hay optimización de ruta.
1. Evaluar:
12. Incorrecta. Aunque la Micro:Bit es compacta, la precisión y la capacidad de integración son más críticas para cirugías.
12. Correcta. La Arduino Uno generalmente ofrece mayor capacidad de procesamiento, más pines de entrada/salida y una comunidad de desarrollo más amplia para aplicaciones complejas y de alta fiabilidad, lo cual es fundamental en un entorno quirúrgico donde la precisión y la integración de múltiples sensores y actuadores son vitales.
12. Incorrecta. El hardware es un factor determinante, ya que define las capacidades y limitaciones del sistema de control.
[bookmark: actividades-de-desarrollo-1]Actividades de Desarrollo
1. Aplicar (Herramienta digital: Simulador de programación): Solución esperada: El estudiante debe utilizar un simulador (por ejemplo, Scratch con el robot tortuga, VEXcode VR con un robot virtual en un laberinto, o GearsBot). El programa debe incluir:
· Un bucle principal (por ejemplo, "por siempre" o "repetir hasta que").
· Instrucciones de movimiento hacia adelante.
· Una condición para detectar obstáculos (por ejemplo, "si sensor de distancia < umbral").
· Acciones de evasión (por ejemplo, "parar", "girar X grados", "retroceder").
· La captura de pantalla debe mostrar el código implementado y el robot navegando o habiendo completado parte del laberinto.


Solucion en VEXcode VR:
INICIO
    MIENTRAS (no haya encontrado salida) HACER
        Avanzar
        SI (detectar pared frontal) ENTONCES
            Girar 90 grados a la derecha
            SI (detectar pared frontal) ENTONCES
                Girar 180 grados
            FIN SI
        FIN SI
    FIN MIENTRAS
FIN
Analizar: Solución esperada:
· Sistemas de lazo abierto:
· Ventajas: Simplicidad de diseño y menor coste. Fácil implementación. Horario fijo.
· Desventajas: No se ajusta a cambios externos. Si la temperatura exterior cambia drásticamente o hay muchas personas en la sala, el sistema no reaccionará. Baja eficiencia energética al no optimizar el consumo.
· Ejemplo: Un sistema que enciende la calefacción durante 2 horas por la mañana y 3 horas por la tarde, independientemente de la temperatura real de la oficina.
· Sistemas de lazo cerrado:
· Ventajas: Mayor precisión y adaptabilidad. Responde a cambios en el entorno (temperatura exterior, ocupación de la sala). Mayor eficiencia energética al mantener la temperatura deseada con el mínimo consumo.
· Desventajas: Mayor complejidad de diseño y coste inicial. Requiere sensores y un módulo de control más sofisticado.
· Ejemplo: Un sistema con termostatos (sensores) que miden la temperatura ambiente y activan/desactivan la climatización (actuadores) para mantener una temperatura constante de 22 °C.
· Justificación: Para un edificio de oficinas moderno, un sistema de lazo cerrado es claramente más adecuado. Ofrece confort constante, mayor eficiencia energética y capacidad de adaptación a las condiciones cambiantes, lo que se traduce en ahorro de costes a largo plazo y un ambiente de trabajo óptimo.
1. Analizar (Herramienta digital: Procesador de textos/Presentación): Solución esperada: El estudiante debe investigar y presentar dos aplicaciones emergentes de nanorrobótica médica.
· Funcionamiento: Explicación de cómo los nanorrobots interactúan a nivel celular o molecular.
· Desafíos técnicos: Dificultades en la fabricación, navegación en el cuerpo, biocompatibilidad, suministro de energía, control preciso.
· Desafíos éticos: Privacidad de datos genéticos, consentimiento informado, equidad en el acceso a tratamientos, potencial de uso indebido.
· Impacto potencial: Cómo estas aplicaciones podrían revolucionar el diagnóstico y tratamiento de enfermedades.
· El informe o presentación debe ser conciso y bien estructurado, utilizando el procesador de textos o software de presentación.
1. Evaluar: Solución esperada: El estudiante debe presentar una evaluación equilibrada de beneficios y riesgos, y argumentar una postura.
· Beneficios:
· Compañía y reducción de la soledad: Especialmente para personas con movilidad reducida o sin familiares cercanos.
· Asistencia en tareas diarias: Recordatorios de medicación, monitoreo de salud, ayuda en movilidad, comunicación con cuidadores.
· Seguridad: Detección de caídas, alertas de emergencia.
· Riesgos:
· Dependencia emocional y deshumanización: Sustitución de la interacción humana real por una artificial.
· Privacidad y seguridad de datos: Recopilación de información personal y médica sensible.
· Coste y accesibilidad: Podrían ser inaccesibles para muchos, creando una brecha.
· Falsa sensación de seguridad: Fallos técnicos o limitaciones del robot.
· Impacto psicológico: Sentimiento de ser vigilado o devaluado.
· Postura argumentada: El estudiante debe justificar si se debe regular estrictamente (por ejemplo, establecer límites en la autonomía, garantizar la supervisión humana, proteger la privacidad) o fomentar con cautela, reconociendo el potencial pero abordando los riesgos. Una postura equilibrada que abogue por una regulación estricta y un enfoque ético es la más probable.
1. Evaluar (Herramienta digital: Hoja de cálculo): Solución esperada: El estudiante debe crear una hoja de cálculo con la siguiente estructura:
· Columnas: Tipo de Sensor, Rango de Detección (cm), Precisión (mm), Fiabilidad (ej. "Alta", "Media"), Coste Aproximado (€), Puntuación de Idoneidad (1-5).
· Datos de investigación (ejemplos):
· Sensor de Ultrasonidos (HC-SR04): Rango: 2 cm - 400 cm, Precisión: 3 mm, Fiabilidad: Media (sensible a superficies blandas), Coste: 3 €, Idoneidad: 4.
· Sensor de Infrarrojos (GP2Y0A21YK0F): Rango: 10 cm - 80 cm, Precisión: 10 mm (variable con superficie), Fiabilidad: Media (sensible a luz ambiental), Coste: 8 €, Idoneidad: 3.
· Análisis y Conclusión: El estudiante debe justificar la recomendación basándose en los datos de la tabla y el presupuesto de 50 €. Por ejemplo, un sensor de ultrasonidos podría ser preferible por su mayor rango y menor coste, lo que permite adquirir varios sensores dentro del presupuesto para una detección más completa. La hoja de cálculo debe ser clara y fácil de interpretar.
1. Crear (Herramienta digital: Simulador de programación): Solución esperada: El estudiante debe crear un programa en un simulador (Scratch, MakeCode, Tinkercad Circuits) que simule el funcionamiento de un semáforo peatonal inteligente.
· Lógica del programa:
· El semáforo vehicular está en verde por defecto.
· Un "sensor de peatones" (simulado por un pulsador o un sensor de distancia) detecta la presencia.
· Si se detectan peatones Y el semáforo vehicular no está en rojo, se inicia una secuencia:
· Semáforo vehicular pasa a ámbar (temporizador corto).
· Semáforo vehicular pasa a rojo (temporizador).
· Semáforo peatonal pasa a verde (temporizador).
· Semáforo peatonal pasa a rojo (temporizador).
· Semáforo vehicular vuelve a verde.
· Se debe incluir un temporizador para el semáforo peatonal para evitar que permanezca verde indefinidamente, incluso si los peatones siguen presentes.
· Código y descripción: El estudiante debe adjuntar el código del programa y una breve descripción de la lógica implementada, explicando cómo se manejan las condiciones y los temporizadores.
1. Crear (Herramienta digital: Blog/Foro de discusión): Solución esperada: El estudiante debe proponer un proyecto innovador y publicarlo en un formato de blog o foro.
· Título del proyecto: Atractivo y descriptivo. 
· Problema real en la comunidad: Identificación de una necesidad o desafío local.
· Objetivos del proyecto: Qué se espera lograr con la solución robótica.
· Tipos de robots involucrados: Descripción de cómo al menos dos tipos de robots trabajarían juntos (ej. drones para mapeo aéreo y robots terrestres para recolección de muestras en un proyecto de monitoreo de contaminación).
· Componentes robóticos necesarios: Sensores, actuadores, plataformas específicas.
· Programación básica: Descripción general de la lógica de control y la interacción entre los robots.
· Posibles resultados e impacto: Cómo el proyecto beneficiaría a la comunidad.
· Fomento de la interacción: El post debe invitar a comentarios, sugerencias y mejoras por parte de otros "participantes del foro".
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