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Comunidad ™
de Madrid W

Titulo: 7T-Robot: El Escaner
de circunferencias

Nivel educativo: 6° Educacion Primaria
Areas Curriculares: Matematicas, Tecnologia 'y Robdtica
Temporalizacion: 14 de marzo (dia de x)

Descripcion breve de la actividad

El alumnado disefiara y construira su propio m-Robot, un robot con sensor de
ultrasonidos que actuara como escaner inteligente para comprobar como las
matemaéticas explican la realidad.

El reto tiene dos partes:

1. Cero magia, mucha ldgica

El robot medir& el radio de objetos circulares del aula y, mediante el programa
creado por el alumnado, calculara la circunferencia. Al obtener un valor cercano a
3,14 comprobaran que 1 surge de la medicion real, no del libro.

2. ¢, Somos proporcionales?

Con el mismo sensor, el robot medira partes del cuerpo para analizar su
aproximacion a la proporcion aurea (¢ = 1,618), contrastando los resultados con el
modelo del Hombre de Vitruvio.

La actividad integra sensores, variables y operadores aplicados a un enigma

matematico y artistico de hace mas de 500 afios, fomentando el T
. . . ., ]

pensamiento computacional desde la experimentacion. i~ %

ﬂ
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V) Objetivos

©

« ldentificar relaciones métricas en figuras circulares (relacion
diametro/longitud).

e Programar un objeto interactivo para recoger datos del entorno mediante
sensores.

« Utilizar el pensamiento computacional para automatizar calculos matematicos.

Competencias clave a desarrollar: Competencia digital y o
Competencia linguistica.

Az

5 ¢, Como lo hacemos?
29
%2 o

FASE 1: Investigacion Tedrica (ElI Ojo del Genio)

Objetivo: Comprender la geometria aplicada al arte y la naturaleza.

e Analisis del "Hombre de Vitruvio": El alumnado realizara un analisis
critico de la obra para identificar el ombligo como el centro geométrico de la
circunferencia que circunscribe la figura.

« Proporciones y Constantes: Se investigara la tendencia de las
proporciones humanas hacia el Namero Aureo (¢ = 1,618). Asimismo, se
realizara una toma de datos manual midiendo objetos circulares para
introducir la constante 1 (= 3,1416) mediante la relacion entre perimetro y
diametro.

FASE 2: Construccién y Prototipado

Objetivo: Ensamblar el hardware del robot movil utilizando el chasis MiniQ de
DFRobot.

« Montaje Mecanico: Por equipos, se ensamblaran los motores de corriente
continua (CC), las ruedas y la rueda loca (bola de apoyo) sobre el chasis.
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o Electronicay Estructura: Se instalara la placa de expansion para
micro:bit y el portapilas, asegurando que los cables queden recogidos y no
obstruyan el movimiento de los motores. Al insertar la micro:bit, se debe
verificar que la pantalla LED quede orientada hacia el exterior.

o Caracterizacion: Se acoplara la plantilla de Leonardo da Vinci al chasis y
se fijara el sensor de ultrasonidos en la parte frontal, asegurando que
esté bien alineado para una medicion 6ptima.

FASE 3. Programaciéon y Toma de Datos
Objetivo: Desarrollar el algoritmo de medicion en el entorno MakeCode.

e Configuracion: En makecode.microbit.org, se instalara la extension
especifica de DFRobot para el kit de Robética Creativa.

e Programacioén: Se desarrollara el cédigo para que el robot avance, detecte
el obstaculo y aplique la férmula matematica de la circunferencia.

e Registro: Una vez ejecutado el programa, el alumnado anotara los
resultados calculados por la micro:bit en su cuaderno de trabajo.

FASE 4. Validacion y Depuracion (Debugging)
Objetivo: Contrastar el modelo digital con la medicion fisica real.

« Comprobacion: Se verificara el calculo del robot utilizando una cinta
métrica.

e Analisis de Errores: En caso de discrepancia, se analizara el rango de
error para identificar si el fallo es de programacion (I6gica) o de ensamblaje
(mecanica/sensores).

o Optimizacién: Se aprovechara esta fase para ajustar la velocidad de los
motores y corregir cualquier imprecision detectada en el comportamiento
del robot.

o sielerror es de hardware (¢ el sensor detecta el suelo en lugar del objeto?)
o de software (¢,hemos redondeado demasiado el nimero Pi?).

e Ajuste de Motores: Si el robot se desvia al avanzar, los alumnos deben

ajustar ligeramente la potencia de un motor frente al otro en el cddigo para

equilibrar la trayectoria.
-
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Sugerencias

En el caso de que a algun alumno tenga algun tipo de dificultad con el movimiento
del robot, se puede hacer la misma actividad adaptada, eliminando la parte de la
programacion en la que el robot se mueve.

Para alumnos que resuelvan con facilidad este reto, se propone afiadir un aviso
de proximidad a medida que se aproxime a la pared, como si de un sensor de
parking se tratara.

Recursos

e Personales Equipo docente de 6°y alumnado.
e Materiales: Placa micro:bit (V2), Placa de expansion IO (MBT0014),
Chasis MiniQ y Sensor ultrasénico (SEN0388).

o Plantilla Leonardo Robot.

o Ordenador con acceso a internet por equipos.

A

Motor CC Sensor ultrasonidos Chasis

y ruedas

Porta-pilas Placa de Expansién y micro:bit

Espacios: Aula del Futuro o Aula de Tecnologia

Tipo de actividad: Grupos de trabajo cooperativo
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Video presentacion: Ver video

Plataforma de programacion: makecode.microbit.org

Materiales para descargar:

Plantilla de Leonardo Programaciéon .hex

H al presionarse el boton A v
mientras Obtener distancia del sensor ultrasonico del pin P v en (cm). > v e

ejecutar
1 @ Motor All v direccién cd v velocidad @

Parar motor ALl ®

repetir ° veces
ejecutar
S ran <aders (@D

al dniciar mostrar nimero circunferencia v

mostrar LEDs

mostrar fcono , "

fijar radio v a Obtener distancia del sensor ultrasénico del pin P& ¥ en (cm).

fijar circunferenciaw a{ nw | xw ° xw radiow |

al presionarse el botén B ¥

fijar altura_total v a Obtener distancia del sensor ultrasénice del pin P8 ¥ en (cm).

al presionarse el botén A+B ¥

fijar distancia_ombligo ¥ a | Obtener distancia del sensor ultrasénico del pin PB ¥ en (cm)-

|magen creada con IA. fijar resultado v a altura_total v /v distancia_ombligo v

< resultado v > resultado <w Q »> entonces

mostrar icono
si ne

mostrar icono

(C]
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Criterios
de
Evaluacion

Algoritmos y
Variables

Patrones y
proporciones

Montaje y hardware

Medicién y
validacion

4 Excelente

Programa con
variables y
calculos
correctos con
autonomia.

Explicay
relaciona my ¢
con las
mediciones.

Montaje
correcto y
estable,
resuelve
pequefios
problemas.

Compara datos
y explica
posibles
errores.

-RETO “3

¢,Qué hemos aprendido?

3 Satisfactorio

Programa con
variables y pocos
errores.

Identifica my ¢
en la actividad.

Montaje correcto
con poca ayuda.

Compara
mediciones
basicas.

6

2 Mejorable

Usa variables
con ayuday
errores de
calculo.

Reconoce los
conceptos con
ayuda.

Montaje
incompleto o
con ayuda
frecuente.

Mide pero no
analiza
resultados.

1 Insuficiente

No usa variables
ni aplica los
céalculos.

No identifica 1T ni

0.

No completa el
montaje.

No realiza
comprobaciones.
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. Pensamiento computacional

Algoritmos (pasos y reglas): seguir una serie de pasos o instrucciones bien
definidas para resolver un problema o completar una tarea.

Patrones (detectar y usar similitudes): identificar similitudes o patrones en
problemas o datos, lo que facilita encontrar soluciones mas rapidas y
eficientes.

Abstraccion (eliminar detalles innecesarios): Simplificar un problema
eliminando detalles que no son importantes, para enfocarse en lo que es
relevante y esencial.

Mas informacion

Cddigos QR vinculados con los recursos de la actividad:

Video Presentacion Makecode Plantilla Leonardo Archivo .hex

Autoria

Esta actividad ha sido realizada por Maria del Carmen Manchefio Saez, en el
marco del Programa Cédigo Escuela 4.0 _Madrid.
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