“Ruta roboética por los monumentos de Espana”
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con el robot educativo

1. DESCRIPCION DE LA ACTIVIDAD

Los alumnos programara un robot Maqueen con microbit para desplazarse por un mapa
politico de Espafia, siguiendo rutas marcadas. Cada parada del robot correspondera a un
monumento relevante, que los alumnos deberan localizar e indicar la importancia histérica
o cultural del mismo.



2. OBJETIVOS

* lIdentificar y localizar en un mapa de Espafia los principales monumentos.
* Relacionar monumentos con su comunidad autbnoma y ciudad.

* Programar desplazamientos basicos con Maqueen usando MakeCode.

» Utilizar sensores (siguelineas, bluetooth).

» Aplicar pensamiento computacional (secuencias, eventos, correccion de
errores).

» Trabajo cooperativo.
* Planificacion y resolucion de problemas.

» Exposicion oral y argumentacion.

3. MATERIALES

» Robética
* 1 microbit por grupo
* 1 robot Maqueen por grupo

Cable USB

* Ordenador o tablet con acceso a MakeCode

Sensores del Maqueen:
* Sensor sigue-lineas
> Geografia
* Mapa de Espafia grande (papel o cartulina)
» Cinta aislante negra (para marcar la ruta)

» Tarjetas de monumentos (con nombre e imagen)



> Otros

* Fichas de trabajo

4. DESARROLLO DE LA ACTIVIDAD

> Preparacion del mapa

» Colocar el mapa de Espafia en el suelo o mesas grandes.

» Marcar la ruta con linea negra entre distintas ciudades con cinta

aislante negra o colorear la ruta con rotulador negro.

Ruta: Barcelona — Santiago de Compostela— Segovia — Cérdoba —
Sevilla — Granada .

En cada ciudad:
v Circulo negro (parada del Maqueen)
Monumentos:
v Alhambra de Granada
Sagrada Familia de Barcelona
Catedral de Santiago

v

v

v Mezquita de Cordoba
v Acueducto de Segovia
v

Giralda de Sevilla

» Reto para el alumnado

Cada grupo debera:

Programar el Maqueen para recorrer una ruta.
Detenerse en un punto marcado.
Identificar el monumento.
Explicar brevemente:
* Ciudad.
* Comunidad Auténoma.

* Importancia histérica o cultural.



5. PROGRAMACION EN MAKECODE

Funciones minimas que deben programar:
* Seguir linea negra.

* Detenerse.

* Mando.

¢ Funcion transmision radio.
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6. AGRUPAMIENTO DEL ALUMNADO

* Grupos de 3—4 alumnos
* Roles sugeridos:
* Programador/a
» Técnico/a del robot
» Geografo/a (mapa y monumentos)
» Portavoz

Los roles rotaran en cada sesion.

7. SESIONES

Sesidon 1 — Introduccioén

* Presentacién del reto
* Repaso de monumentos de Espafa

* Introduccion a Maqueen y MakeCode



Sesion 2 — Programacién basica

¢ Pruebas de movimiento.

* Uso del sensor sigue-lineas.

* Programacion del mando.

* Ajustes de codigo, prueba de movimiento.

Sesién 3 — Ruta por el mapa

* Ejecucion del recorrido.

* Colocacién de monumentos.

* Demostracion del robot.

« Evaluacion.

8. RUBRICA DE EVALUACION

Criterio

4 (Excelente)

3 (Bien)

2 (Basico)

1 (Insuficiente)

Programacion

Funciona sin errores
y optimizada

Funciona con
pequefios fallos

Funciona
parcialmente

No funciona

Uso correcto de

Uso basico

Uso del robot sensores y Uso limitado Uso incorrecto
. correcto
movimientos
L Todos los
Localizacidn , .
i monumentos 1 error Varios errores |No los localiza
geografica
correctos
. Clara, completa Clara pero .
Explicacién oral | . P y . P Poco clara No explica
bien argumentada incompleta
Trabajo en Cooperacién Buena Participacion
. . No coopera
grupo excelente cooperacion desigual
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10. GALERIA DE FOTOS







This work is licensed under CC BY-NC-SA 4.0. To view a copy of this license,
visit https://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/4.0/
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