SITUACION DE APRENDIZAJE 02
BARRERA AUTOMATICA

Introduccion

El alumnado construira una barrera automatica utilizando componentes como un servo motor, un
final de carrera y un zumbador activo conectados a la placa Arduino UNO R4 WiFi. A través de
cinco sesiones didacticas, se abordaran conceptos fundamentales de programacion, control de
actuadores y disefio de sistemas interactivos. La estructura se fabricara con madera y podra incluir
piezas impresas en 3D, promoviendo la creatividad y la funcionalidad.

Este proyecto se desarrolla siguiendo las lineas marcadas por el Decreto 65/2022 de la Comunidad
de Madrid del area de Tecnologia. Este enfoque fomenta el trabajo cooperativo, el pensamiento
computacional y la integracion entre programacion, electrénica y construccion.

Objetivos

e Comprender el funcionamiento basico de un servo y un final de carrera: Permite manipular
sefiales de entrada y salida.

e Programar estructuras condicionales en Arduino: Introduce la légica de decisién en sistemas
automatizados.

e Aplicar técnicas de control de movimiento suave en actuadores: Mejora la respuesta de los
sistemas.

e Diseflar una barrera automatica funcional y estética: Fomenta el disefio técnico con
creatividad.

e Integrar componentes fisicos y electrénicos en un sistema completo: Afianza el enfoque
multidisciplinar.
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Competencias

e Competencia digital: Uso responsable de herramientas digitales para resolver problemas
técnicos.

e Competencia matematica y en ciencia, tecnologia e ingenieria: Aplicacién de Idgica, calculo y
pensamiento computacional.

e Competencia personal, social y de aprender a aprender: Promocién del trabajo auténomo y
colaborativo.

e Competencia emprendedora: Disefio creativo y resolucion de retos practicos.

e Competencia ciudadana: Participacion activa y responsable en proyectos colectivos.

e Programacion y control de actuadores y sensores: Introduce las bases del control fisico
mediante cédigo.

e Disefio y creacion de objetos fisicos con funcionalidad mecanica: Permite materializar ideas
funcionales.

e Integracion de estructuras de control y respuesta en sistemas automaticos: Introduce el
concepto de sistema completo.

e Evaluacion de prototipos: Mejora continua mediante pruebas.

e Representacion y documentacién del sistema: Facilita la comunicacion técnica.
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Sesion 1: Introduccién a los actuadores y sensores

Temporalizacién

45 minutos

Tipo de actividad
Teoricay practica

Descripcién

En esta primera sesidn se introducira el uso del servo motor y diferentes formas de controlarlo
mediante programacion en Arduino. El alumnado aprendera a mover el servo a posiciones
concretas y a realizar movimientos progresivos suaves usando bucles. Se presentaran diferentes
estructuras de cddigo (for, delay, etc.) para controlar el servo de forma precisa. También se
reflexionara sobre su aplicacion en sistemas automatizados reales, como barreras, compuertas o
dispositivos mecanicos. Esta sesion servird como base para el resto del proyecto.

Recursos

Arduino UNO R4, cable USB, servo 180°, ordenador con Arduino IDE.

Sesion 2: Programacion de condiciones y acciones

Temporalizacién
45 minutos

Tipo de actividad
Practica

Descripcion

En esta sesion, el alumnado trabajara con un sensor de final de carrera, que se utilizara como
interruptor para detectar el paso del coche sobre la pista. Aprenderan a conectarlo correctamente
utilizando la resistencia interna pull-up del microcontrolador y a programar una respuesta que
active tanto un LED como un zumbador cuando se detecte la pulsacion. Ademas, se empleara el
monitor serie para mostrar informacion en pantalla, facilitando asi la comprension del estado del
sensor. Esta actividad permite afianzar la lectura digital, el uso de condicionales y la interaccion con
distintos actuadores de forma coordinada.

Recursos

Arduino UNO R4, shield de conexiones, final de carrera, LED, zumbador activo, cableado, portapilas
de 5AA.
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Sesion 3: Integracion de hardware en estructura fisica

Temporalizacién

45 minutos

Tipo de actividad

Practica y montaje

Descripcion

En esta sesion el alumnado trabajara en el disefio y construccién de la estructura de la barrera
automatica. Usaran bases de madera, tornillos y opcionalmente piezas impresas en 3D para fijar
los componentes. Aprenderdan a integrar fisicamente el servo, pulsador y zumbador en la

estructura. Se abordaran aspectos estéticos y funcionales. Al final se reflexionara sobre la
importancia de una integracion segura y visualmente clara.

Recursos

Base de madera, tornillos, componentes electrénicos del proyecto, herramientas de montaje.
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Sesion 4: Pruebas y ajustes del sistema

Temporalizacion

45 minutos

Tipo de actividad

Experimental

Descripcion

Durante esta sesion se realizaran pruebas del montaje completo y se ajustaran los parametros de
funcionamiento. Se analizara el movimiento del servo, la respuesta del pulsador y la activacion del

zumbador. El alumnado aprendera a identificar errores comunes y a depurar el cédigo. Se

fomentara el trabajo en grupo para resolver problemas. Se evaluara la funcionalidad del prototipo
y se propondran mejoras.

Recursos

Estructura completa, portatil con IDE de Arduino, componentes integrados.

Sesion 5: Presentacion y evaluacion del proyecto

Temporalizacién

45 minutos

Tipo de actividad

Exposicién y reflexion

Descripcién

En esta ultima sesidn, los equipos presentaran sus proyectos funcionando ante el grupo. Se
evaluara el funcionamiento técnico, la estética y la creatividad. Cada grupo explicara su codigo y

decisiones de disefio. Habra una autoevaluacion y coevaluacion mediante rubricas. Se fomentara
la retroalimentacion constructiva y el reconocimiento de logros colectivos.

Recursos

Prototipo completo, ordenador, proyector o pizarra digital.
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Criterios de Evaluacion

e Comprension y aplicacion del uso del final de carrera como entrada digital: Evaluar la
capacidad de leer entradas fisicas.

e Programacion correcta del servo con movimiento suave: Verificar el control progresivo del
motor.

e Generacion de sefiales acusticas con zumbador mediante control digital: Validar la produccion
sonora por evento.

e Integracion funcional y estética del sistema completo: Valorar la coherencia entre disefio y
funcionalidad.

¢ Participacion activa y trabajo colaborativo en la construcciéon y programacion: Observar el nivel
de implicacion y cooperacién.”

B, @ capsains [lSESS ()OOO)

“Programa fineaciado per ef Ministerio de Edwcacida, Formacidn Profesional y Depories™




