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1.- DESCRIPCION

En este proyecto se va a estudiar el tiempo que tarda un movil en pasar rodando por un plano
inclinado entre dos puntos. Para la medida del tiempo en los puntos de cronometraje se utilizan
sensores IR (sigue-lineas) conectados a la placa de expansion de una tarjeta Micro:Bit, que se
programa para registrar la diferencia de tiempos de paso entre los dos sensores. Los datos
obtenidos se comparan con datos teéricos y se analizan las posibles causas de discrepancia.

Para la realizacion del proyecto colaboran los departamentos de Tecnologia con el de Fisica
y Quimica: Tecnologia en la parte de construccién del prototipo, la conexion de los sensores y
programacion de la placa Micro:Bit y el de Fisica y Quimica en lo referente a los calculos fisicos.

2.- COMPETENCIAS

2.1-Competencias especificas fisica

Comprender y relacionar los motivos por los que ocurren los fenémenos fisico del
entorno, explicandolos en términos de las leyes y teorias cientificas (CE1).

Expresar las observaciones realizadas por el alumnado en forma de preguntas,
formulando hipotesis para explicarlas y demostrando dichas hipoétesis a través de la
experimentacion cientifica, la indagacién y la busqueda de evidencias, para desarrollar
los razonamientos propios del pensamiento cientifico y mejorar las destrezas en el uso
de las metodologias cientificas (CE2).

Manejar con soltura las reglas y normas basicas de la fisica, al lenguaje matematico, al
empleo de unidades de medida correctas, al uso seguro del laboratorio y a la
interpretacion y produccién de datos e informacién en diferentes formatos y fuentes
(CE3).

Utilizar de forma critica, eficiente y segura plataformas digitales y recursos variados,para
fomentar la creatividad, el desarrollo personal y el aprendizaje (CE4) .

2.2- Competencias especificas Tecnologia

Identificar y proponer problemas tecnoldgicos con iniciativa y creatividad, aplicando
estrategias y procesos colaborativos e iterativos relativos a proyectos, para idear y
planificar soluciones de manera eficiente, accesible e innovadora (CE1)

Aplicar de forma apropiada y segura distintas técnicas y conocimientos interdisciplinares
utilizando procedimientos y recursos tecnoldgicos para fabricar soluciones tecnolégicas
adecuadas que den respuesta a necesidades planteadas (CE2).

Desarrollar soluciones automatizadas a problemas planteados aplicando los
conocimientos necesarios e incorporando tecnologias emergentes para disefar y
construir sistemas de control, programables y robéticos. (CE4).

Aprovechar y emplear de manera responsable las posibilidades de las herramientas
digitales, adaptandolas a sus necesidades, configurandolas y aplicando conocimientos
interdisciplinares, para la resolucién de tareas de una manera mas eficiente (CE5)



3.- OBJETIVOS

3.1- Objetivos Fisica

Comprender y explicar con rigor un fendmeno fisico y resolverlo mediante las leyes
adecuadas

Utilizar adecuadamente las reglas basicas de la fisica incluyendo el uso correcto de los
sistemas de unidades, las herramientas y las matematicas necesarias

Utilizar de forma eficiente recursos variados, tradicionales y digitales.

3.2- Objetivos Tecnologia

Comprender las posibilidades de la placa micro:bit como herramienta de interaccion
digital.

Programar la placa para recibir y enviar datos

Fabricar objetos 0 modelos mediante la manipulacion y conformacién de materiales para
la dar solucién a un problema planteado

Resolver problemas mediante pensamiento Iégico y secuencial.

4.- CONTENIDOS

4.1- Contenidos Fisica

4.2

Analisis de datos experimentales.
La medida y su error.
Movimiento rectilineo uniformemente acelerado.

Calculo de la resultante de las fuerzas que actuan sobre un cuerpo en diferentes
situaciones (plano inclinado).

Iniciacion a la dinamica de rotacion de solidos.

Contenidos Tecnologia

Componentes del micro:bit: sensor siguelineas (IR), placa expansion, pantalla led.
Programacion por bloques en MakeCode.

Condicionales y légica basica.

Disefio, prueba y depuracién del sistema interactivo.

Estrategias de seleccién de materiales en base a sus propiedades o requisitos



5. TEMPORALIZACION

Sesion 1 — Tecnologia (50 min)
¢ Introduccion al micro:bit y sus componentes.

e Programacioén basica en MakeCode (eventos y condicionales).

Sesion 2 — Fisica y Quimica (50 min)
e Revision cinematica. MRU y MRUA

e Revisidon dinamica. Planos inclinados

Sesion 3 y 4 — Tecnologia (2 x 50 min)
¢ Introduccion placa ampliacion micro:bit
e Sensores: conexidn placa:micro:bit

e Programacion sensor sigue-lineas en MakeCode

Sesion 5 — Tecnologia (50 min)
¢ Disefo y fabricacion prototipo: plano inclinado con angulo variable
e Montaje y conexion sensores

¢ Realizacién programa medida tiempo en plano inclinado

Sesion 6 — Tecnologia (50 min)
e Testado y depuracion del programa
e Toma de datos (medida tiempo real) con distintos angulos de inclinacién
¢ Diseno fichero excell para el analisis de datos: medida diferencias t. real y t. tedrico

¢ Analisis de resultados: factores que afectan a la diferencia de tiempos

Sesion 7 — Tecnologia y Fisica-Quimica (50 min)
¢ Demostracién funcionamiento prototipo

¢ Presentacion del informe proyecto



5.- MATERIALES Y RECURSOS

¢ Kit Micro:bit (1 por grupo).

e Ordenadores con acceso a MakeCode.

e Cables USB o baterias portatiles.

e Materiales construccion prototipo: cartén o tubo, cinta adhesiva, cutter.
e Moviles para estudiar su movimiento

¢ Regla para medir

¢ Proyector para demostraciones.

6.- METODOLOGIA

e Construccién del plano inclinado. La forma, materiales y longitud del disefio afectaran al
error de los tiempos medidos. Por ejemplo un tubo de seccidn triangular construido con
cartdon o un disefio de tubo cilindrico que disminuye errores al minimizar los choques del
movil con las paredes.

e Calculo y construccién de un soporte para dar distintas inclinaciones al plano inclinado.

o Eleccién del movil. El mévil puede ser esférico para facilitar el desplazamiento pero
anadira una complejidad a los calculos teéricos que supera el nivel de 4ESO o sera una
fuente de error si se desprecia.

e Conexion sensores IR a la placa de ampliacion Micro:Bit y plano inclinado y conexién
placa ampliacion a ordenador.




e Programacién mediante MakeCode de Micro:Bit para el registro de tiempos de paso entre
los dos sensores. Se fija el tiempo inicial t1 al tiempo de ejecucion del programa cuando
se activa el sensor 1(pin PO placa ampliacion), se fija el tiempo t2 cuando se activa el
sensor 2 (pin P12) y se calcula el tiempo t = t2 - t1 que se exporta al ordenador o la
pantalla de leds de Micro:Bit

lectura digital pin P8 = - o entonces

fijar t1l+ a tiempo de sjecucidm (ms)

lectura digital pim Pl2 ¥ o= w o entonces

mastrar nimera

al presio el botén A
L i fijar t2* a tiemps de ejecucide (ms)

®

serial escribir valor o = v

mosirar mimern t2 v -+ 1w

e Toma de datos tiempo real. El tiempo en ms que tarda el movil en recorrer el espacio
entre los dos sensores aparece en pantalla. El proceso se repite 5 veces. Se puede
automatizar la recogida de datos pero se ha preferido hacerlo manualmente para
simplificar el cédigo

€ Volver atrds

t:812
t:812

( ilil Mostrar datos Simulador ) £:972
t:932

( ilil Mostrar datos Dispositivo ) t:872




o Los datos registrados se analizan mediante una hoja de excell. Se calcula el tiempo
medio real y se compara el valor con el tiempo tedrico midiendo la distancia entre
sensores y aplicando las leyes de Newton sin rotacion y sin rozamiento (4ESO).

Espacio: 0,7 m 2s
= E A N ™ v=gtsena
Tiempos registrados reales gravedad: 9,81 m/s2 g sen (a)
- - tiempo Tiempo teérico velocidad teérica Error Error
Angulo , Angulo ) o : = .
t2 t3 t4 t5 tmedio real (sin rotacidon) (sin rotacién) absoluto  relativo
(grados) (grados) X .
5 (s) (s) (m/s) tiempo tiempo (%)
10 1,02 1,08 098 1,10 1,06 1,05 10 1,05 0,91 1;55 0,14 15,60
15 0,81 087 093 097 0838 0,8 15 0,89 0,74 1,90 0,15 20,23

e Se analiza las causas que contribuyen al error: choques con las paredes, material
superficie, distancia entre sensores, rozamiento,la rotacion del maovil, el movil,
velocidad inicial al pasar por el sensor 1, la tarjeta Micro:Bit, ....

¢ Posibles variantes: Cambiar la inclinacion del plano, distintos disefios del tubo,

distintos materiales tubo, distintos moviles (esferas macizas, huecas, diametros,
masas)
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