ACTIVIDADES DE REFUERZO
[image: Icono  El contenido generado por IA puede ser incorrecto.]


[bookmark: Xafe7fd4dff0067d95da9dfebaf8d83175358290]Actividades de la Unidad 8: Introducción a la Robótica
[bookmark: actividades-de-tipo-test]Actividades de Tipo Test
1. Recordar: ¿Cuál de las siguientes opciones describe mejor un sistema automático de lazo cerrado?
0. Un sistema que realiza tareas secuenciales sin verificar el resultado final.
0. Un sistema que mide constantemente el resultado obtenido para ajustarse al objetivo deseado.
0. Un sistema que requiere la intervención humana para cada paso de su funcionamiento.
1. Comprender: En un sistema de control de calefacción con termostato, ¿qué elemento actúa como módulo de percepción o entrada?
1. La caldera que calienta el ambiente.
1. El termostato que compara la temperatura.
1. El sensor que mide la temperatura ambiental.
1. Aplicar (Herramienta digital - Scratch): Si estás programando un robot virtual en Scratch para que dibuje un cuadrado, ¿qué estructura de programación es la más eficiente para repetir la acción de "mover 100 pasos" y "girar 90 grados" cuatro veces?
2. Una secuencia de cuatro bloques "mover" y cuatro bloques "girar" individuales.
2. Un bloque "Repetir 4" que contenga un bloque "mover 100 pasos" y un bloque "girar 90 grados".
2. Un bloque "Por siempre" que contenga un bloque "mover 100 pasos" y un bloque "girar 90 grados".
[bookmark: actividades-de-desarrollo]Actividades de Desarrollo
1. Recordar: Define qué es un robot según la unidad y menciona los tres módulos principales que lo componen.
1. Comprender: Explica la diferencia fundamental entre un sistema automático de lazo abierto y uno de lazo cerrado, proporcionando un ejemplo de cada uno que no haya sido mencionado explícitamente en la unidad.
1. Aplicar (Herramienta digital - VEXcode VR/GearsBot): Diseña un algoritmo básico en pseudocódigo o mediante una descripción paso a paso para un robot virtual (utilizando un simulador como VEXcode VR o GearsBot) que tenga como objetivo avanzar hasta detectar un obstáculo y luego girar 90 grados a la derecha para esquivarlo. Identifica qué sensores y actuadores serían necesarios.
1. Analizar: Analiza las ventajas y desventajas de los nanorrobots en el campo de la medicina, considerando su potencial y los desafíos éticos y técnicos que implican.
1. Analizar (Herramienta digital - Presentación): Investiga sobre al menos tres tipos de robots educativos (además de mBot, Micro:Bit o Arduino) y sus características principales. Crea una presentación digital (por ejemplo, en Google Slides o PowerPoint) comparando sus funcionalidades, lenguajes de programación y aplicaciones didácticas.
1. Evaluar: Considera el impacto de la robótica en el mercado laboral actual. Evalúa qué tipos de trabajos son más susceptibles de ser sustituidos por robots y cuáles podrían verse potenciados o transformados por la colaboración humano-robot. Justifica tu respuesta.
1. Crear (Herramienta digital - Procesador de textos/Mapa conceptual): Imagina un nuevo tipo de robot doméstico que aún no existe y que podría resolver un problema cotidiano significativo. Describe sus funciones, los sensores y actuadores que necesitaría, y cómo interactuaría con los usuarios. Puedes crear un mapa conceptual o mental (utilizando herramientas como CmapTools o MindMeister) para organizar tus ideas sobre este nuevo robot.
[bookmark: solucionario-de-actividades]Solucionario de Actividades
[bookmark: actividades-de-tipo-test-1]Actividades de Tipo Test
1. Recordar: ¿Cuál de las siguientes opciones describe mejor un sistema automático de lazo cerrado?
10. Un sistema que realiza tareas secuenciales sin verificar el resultado final.
10. Un sistema que mide constantemente el resultado obtenido para ajustarse al objetivo deseado.
10. Un sistema que requiere la intervención humana para cada paso de su funcionamiento.
· Justificación: Un sistema de lazo cerrado o realimentado se caracteriza por comprobar continuamente el resultado obtenido para mantenerlo cerca de la temperatura deseada, como el ejemplo del termostato en la unidad.
1. Comprender: En un sistema de control de calefacción con termostato, ¿qué elemento actúa como módulo de percepción o entrada?
11. La caldera que calienta el ambiente.
11. El termostato que compara la temperatura.
11. El sensor que mide la temperatura ambiental.
· Justificación: El módulo de percepción o entrada es el encargado de captar parámetros del entorno (en este caso, la temperatura) y transformarlos en una señal que el sistema pueda comprender.
1. Aplicar (Herramienta digital - Scratch): Si estás programando un robot virtual en Scratch para que dibuje un cuadrado, ¿qué estructura de programación es la más eficiente para repetir la acción de "mover 100 pasos" y "girar 90 grados" cuatro veces?
12. Una secuencia de cuatro bloques "mover" y cuatro bloques "girar" individuales.
12. Un bloque "Repetir 4" que contenga un bloque "mover 100 pasos" y un bloque "girar 90 grados".
12. Un bloque "Por siempre" que contenga un bloque "mover 100 pasos" y un bloque "girar 90 grados".
· Justificación: La estructura de repetición o bucle "Repetir 4" es la más eficiente para ejecutar una tarea un número determinado de veces, como dibujar los cuatro lados de un cuadrado. El Bloque “Por siempre”, sería infinito e incorrecto.
[bookmark: actividades-de-desarrollo-1]Actividades de Desarrollo
1. Recordar: Define qué es un robot según la unidad y menciona los tres módulos principales que lo componen. Solución: Un robot es una máquina programada para manipular objetos y realizar determinados trabajos interactuando con el entorno a través de sus sensores y actuadores. Los tres módulos principales que lo componen son:
· Módulo de percepción o entrada.
· Módulo de control.
· Módulo de actuación o salida.
1. Comprender: Explica la diferencia fundamental entre un sistema automático de lazo abierto y uno de lazo cerrado, proporcionando un ejemplo de cada uno que no haya sido mencionado explícitamente en la unidad. Solución:
· Sistema de lazo abierto: Realiza una secuencia de acciones predefinidas sin comprobar si el resultado es el adecuado o si se ha alcanzado el objetivo. Simplemente ejecuta su programa. Ejemplo: Un temporizador de riego automático que activa el riego durante un tiempo fijo, independientemente de si el suelo está seco o húmedo.
· Sistema de lazo cerrado (o realimentado): Mide constantemente el resultado de sus acciones y lo compara con un objetivo preestablecido, ajustando su funcionamiento para corregir desviaciones y mantener el resultado cerca del valor deseado. Ejemplo: El control de crucero de un coche, que mide continuamente la velocidad del vehículo y ajusta la potencia del motor para mantener una velocidad constante fijada por el conductor.
1. Aplicar (Herramienta digital - VEXcode VR/GearsBot): Diseña un algoritmo básico en pseudocódigo o mediante una descripción paso a paso para un robot virtual (utilizando un simulador como VEXcode VR o GearsBot) que tenga como objetivo avanzar hasta detectar un obstáculo y luego girar 90 grados a la derecha para esquivarlo. Identifica qué sensores y actuadores serían necesarios. Solución: Algoritmo:
15. Inicio: El robot comienza a avanzar.
15. Bucle "Mientras": Mientras no se detecte un obstáculo:
· El robot avanza hacia adelante.
15. Si se detecta un obstáculo:
· El robot se detiene.
· El robot gira 90 grados a la derecha.
· El robot vuelve a avanzar.
15. Fin.
· Sensores y Actuadores necesarios:
· Sensor: Un sensor de distancia (por ejemplo, ultrasonidos o infrarrojos) para detectar obstáculos.
· Actuadores: Motores en las ruedas para permitir el avance y el giro (diferencial).
1. Analizar: Analiza las ventajas y desventajas de los nanorrobots en el campo de la medicina, considerando su potencial y los desafíos éticos y técnicos que implican. Solución: Ventajas (Potencial):
· Precisión en el tratamiento: Capacidad para administrar fármacos directamente a células enfermas (como las cancerosas), minimizando efectos secundarios en tejidos sanos.
· Diagnóstico temprano: Detección de enfermedades a nivel celular o molecular antes de que se manifiesten síntomas.
· Cirugía mínimamente invasiva: Realización de procedimientos internos sin necesidad de grandes incisiones.
· Reparación celular: Potencial para reparar tejidos dañados o incluso reconstruir estructuras moleculares.
· Desventajas (Desafíos éticos y técnicos):
· Riesgos para la salud: Posibilidad de reacciones inmunológicas adversas, toxicidad de los materiales o acumulación de nanorrobots en el cuerpo.
· Control y navegación: Dificultad para controlar con precisión el movimiento de los nanorrobots dentro de entornos biológicos complejos.
· Fabricación y coste: La producción a gran escala de nanorrobots funcionales es extremadamente compleja y costosa.
· Privacidad y seguridad: Preocupaciones sobre el uso indebido de esta tecnología para vigilancia o manipulación biológica.
· Regulación ética: Necesidad de establecer marcos éticos y legales estrictos para su desarrollo y aplicación, dada la novedad y el impacto potencial de la tecnología.
1. Analizar (Herramienta digital - Presentación): Investiga sobre al menos tres tipos de robots educativos (además de mBot, Micro:Bit o Arduino) y sus características principales. Crea una presentación digital (por ejemplo, en Google Slides o PowerPoint) comparando sus funcionalidades, lenguajes de programación y aplicaciones didácticas. Solución: (Se espera una presentación digital con la siguiente información, entre otras posibles) Ejemplo de robots educativos a investigar:
· Lego Mindstorms EV3:
· Características: Kit de robótica que permite construir y programar robots complejos con ladrillos Lego, motores y sensores.
· Lenguajes de programación: Software de programación gráfica basado en LabVIEW, compatible con Python.
· Aplicaciones didácticas: Ideal para proyectos de ingeniería, resolución de problemas, competiciones de robótica y aprendizaje de conceptos de mecánica y programación.
· Makeblock Codey Rocky:
· Características: Robot programable con inteligencia artificial y IoT, que combina hardware y software para enseñar programación y electrónica. Incluye múltiples sensores y actuadores integrados.
· Lenguajes de programación: mBlock (basado en Scratch 3.0) y Python.
· Aplicaciones didácticas: Introducción a la IA, IoT, programación por bloques y texto, desarrollo de proyectos creativos.
· Ozobot Evo:
· Características: Pequeño robot programable que sigue líneas y códigos de color dibujados en papel o en una pantalla. También se puede programar digitalmente.
· Lenguajes de programación: OzoBlockly (basado en Blockly, con niveles de dificultad progresivos).
· Aplicaciones didácticas: Introducción a la lógica de programación, pensamiento computacional, codificación sin pantalla y programación por bloques.
· La presentación debería incluir diapositivas comparando estos aspectos, quizás con tablas o gráficos.
1. Evaluar: Considera el impacto de la robótica en el mercado laboral actual. Evalúa qué tipos de trabajos son más susceptibles de ser sustituidos por robots y cuáles podrían verse potenciados o transformados por la colaboración humano-robot. Justifica tu respuesta. Solución: Trabajos más susceptibles de ser sustituidos:
· Tareas repetitivas y manuales: Aquellos que implican movimientos monótonos, predecibles y de bajo valor añadido, como el ensamblaje en líneas de producción, empaquetado, clasificación o tareas administrativas rutinarias (entrada de datos).
· Trabajos en entornos peligrosos o insalubres: Aquellos que exponen a los humanos a riesgos (manejo de materiales tóxicos, trabajos en alturas, exploración de zonas contaminadas), donde los robots pueden operar sin riesgo.
· Procesamiento de datos a gran escala: Tareas que requieren analizar grandes volúmenes de información de manera rápida y precisa, como ciertos aspectos de la contabilidad, análisis financiero o atención al cliente básica (chatbots).
· Trabajos potenciados o transformados por la colaboración humano-robot:
· Roles de supervisión y mantenimiento de robots: Se crearán nuevos puestos para diseñar, programar, mantener y reparar sistemas robóticos.
· Trabajos creativos y de diseño: Aquellos que requieren pensamiento lateral, innovación, empatía y habilidades interpersonales, donde los robots pueden asistir en tareas repetitivas, liberando a los humanos para enfocarse en la creatividad.
· Servicios personalizados y de alta complejidad: Profesiones como médicos, educadores, psicólogos o artistas, donde la interacción humana y la capacidad de adaptación a situaciones únicas son cruciales. Los robots pueden ser herramientas de apoyo (diagnóstico, asistencia en el aula).
· Operadores de robots colaborativos (cobots): En la industria, los humanos trabajarán codo a codo con robots que asisten en tareas físicas, mejorando la eficiencia y reduciendo la carga física.
· Justificación: La robótica tiende a automatizar tareas, no necesariamente puestos de trabajo completos. Los robots son excelentes para la eficiencia, la precisión y la resistencia en tareas predefinidas. Sin embargo, carecen de la capacidad de pensamiento crítico, creatividad, empatía y adaptabilidad a situaciones imprevistas que son inherentes a los humanos. Por lo tanto, la tendencia es hacia una complementariedad, donde los humanos se enfocan en habilidades cognitivas y sociales, mientras los robots manejan las tareas rutinarias o físicamente exigentes.
1. Crear (Herramienta digital - Procesador de textos/Mapa conceptual): Imagina un nuevo tipo de robot doméstico que aún no existe y que podría resolver un problema cotidiano significativo. Describe sus funciones, los sensores y actuadores que necesitaría, y cómo interactuaría con los usuarios. Puedes crear un mapa conceptual o mental (utilizando herramientas como CmapTools o MindMeister) para organizar tus ideas sobre este nuevo robot. Solución: (Se espera un documento de texto o un mapa conceptual/mental digital con la siguiente información, entre otras posibles) Nombre del robot: "EcoChef" Problema cotidiano que resuelve: La gestión de residuos orgánicos y la optimización del uso de alimentos en el hogar para reducir el desperdicio. Funciones:
· Clasificación y compostaje automático: Recoge los restos de comida de un contenedor especial en la cocina, los clasifica y los procesa para compostaje, generando abono para plantas.
· Gestión de inventario de alimentos: Escanea los alimentos almacenados en la nevera y despensa, registrando fechas de caducidad y cantidades.
· Sugerencias de recetas: Basándose en el inventario y las preferencias del usuario, sugiere recetas para utilizar los alimentos antes de que caduquen.
· Asistencia en la preparación de comidas: Puede pesar ingredientes, mezclar o cortar (con supervisión) y calentar platos sencillos.
· Limpieza de superficies de cocina: Después de cocinar, puede limpiar encimeras y el área de preparación.
· Sensores necesarios:
· Sensores de peso: Para medir cantidades de ingredientes y residuos.
· Cámaras con visión artificial: Para identificar alimentos, leer etiquetas de caducidad y detectar suciedad.
· Sensores de humedad y temperatura: Para optimizar el proceso de compostaje y monitorear el ambiente de almacenamiento de alimentos.
· Sensores de proximidad/ultrasonidos: Para navegación segura en la cocina y evitar colisiones.
· Sensor de pH: Para monitorear la acidez del compost.
· Actuadores necesarios:
· Brazos robóticos con pinzas multifunción: Para manipular alimentos, residuos y utensilios.
· Motores de desplazamiento: Para moverse por la cocina.
· Dispensadores/bombas: Para añadir líquidos o ingredientes.
· Elementos calefactores/refrigeradores: Para asistir en la cocción o conservación.
· Sistema de trituración/mezclado: Para el compostaje.
· Boquillas de limpieza y cepillos: Para la limpieza de superficies.
· Interacción con los usuarios:
· Interfaz de pantalla táctil: En el propio robot o en un dispositivo móvil para gestionar el inventario, ver recetas y programar tareas.
· Comandos de voz: Para iniciar tareas, hacer preguntas sobre alimentos o solicitar sugerencias.
· Notificaciones: Envío de alertas al móvil sobre alimentos próximos a caducar o el estado del compost.
· Retroalimentación visual/auditiva: Luces LED y sonidos para indicar su estado o finalización de tareas.
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