PROYECTO 07

En este proyecto, titulado “Silencio en Movimiento”, el alumnado trabaja en grupo para disefiar y
construir un sistema visual que mide el nivel de ruido en el aula. Utilizando el sensor de sonido del
kit de Micro:bit junto con un servomotor de 180°, desarrollan un dispositivo que representa los
distintos niveles sonoros mediante el movimiento de una aguja sobre un fondo semicircular
dividido en cuatro zonas de color: verde, amarillo, naranja y rojo. Este sistema actia como un
“velocimetro del ruido”, ayudando a visualizar cuando el ambiente del aula es adecuado para la
concentracion.

El proyecto se enmarca en el Decreto 65/2022, de 20 de julio, por el que se establece la ordenacion
y el curriculo de la Educacion Secundaria Obligatoria en la Comunidad de Madrid. En concreto,
trabaja contenidos del area de Tecnologia y Digitalizacién, dentro de los bloques relacionados con
la programacion y el control fisico del entorno, asi como la construccion de prototipos funcionales.
También fomenta el desarrollo de la competencia digital, el pensamiento computacional, y la
conciencia sobre el impacto del entorno fisico y sonoro en el aprendizaje.

Ademas, se favorece la creatividad técnica, el trabajo colaborativo y la mejora del entorno escolar a
través de la tecnologia, utilizando recursos accesibles y sostenibles. El alumnado no solo aprende a
programar sensores y actuadores, sino que también reflexiona sobre el uso responsable de la
tecnologia como herramienta para transformar el aula en un espacio mas agradable y funcional.

e Programar la lectura de niveles de sonido mediante el sensor de Micro:bit.

¢ Controlar un servomotor de 180°y relacionar su movimiento con los valores captados.
e Utilizar estructuras de programacion como bucles, variables y condicionales.
¢ Disefiary construir un sistema fisico visual con materiales reciclados.

e Fomentar el trabajo en equipo, la toma de decisiones compartida y la conciencia del entorno.

semimsion LYy Codigo Escuela 4.0 Em TR oo

Comunidad de Madrid

“FPrograma f iwado por ef Ministerio de Es i, Formacidn F ional y Depories™



Competencias

Competencia digital: Uso de sensores y actuadores mediante interfaces graficas.

Competencia matematica y cientifica: Relacidon entre magnitudes fisicas y variables
programadas.

Competencia personal y social: Consciencia del impacto del ruido en la convivencia y el
bienestar.

Competencia en aprender a aprender: Resolucién de retos técnicos mediante ensayo y
mejora.

Competencia emprendedora: Disefio y construccién de una solucidon técnica con recursos
sostenibles.

Contenidos

Conexion y funcionamiento del sensor de sonido y del servomotor de 180°.

Importancia del ruido como variable ambiental en el aula.

Programacion por bloques en MakeCode: uso de variables, bucles repeticién y estructuras
condicionales if / else.

Interpretacion de datos numéricos procedentes del entorno.

Control de dispositivos fisicos mediante codigo (servo).

Inclusion de extensiones en el entorno de programacion: se introduce la extension especifica
para el driver de expansion del kit: https://github.com/DFRobot/pxt-motor

Construccion de un dispositivo visual a partir de materiales reciclados.

Presentacion publica del proyecto técnico con exposicién argumentada.
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Sesion 1: Exploramos los componentes

Temporalizacién
45 minutos

Tipo de actividad
Trabajo en grupo
Descripcion

El alumnado programa el sensor de sonido incorporado en la placa Micro:bit para observar los
valores que genera en distintas situaciones del aula, como:

¢ Silencio absoluto

¢ Conversaciones en voz baja

e Aplausos

e Muchas personas hablando a la vez
Para comprobar el nivel de ruido Se introduce el uso del bloque: plot bar graph of ruido up to 255
Este bloque muestra una barra vertical de ledes en la matriz de 5x5 de la Micro:bit, que representa
el nivel de sonido captado por el sensor en tiempo real. Cuanto mas ruido haya en el entorno, mas
ledes se iluminan en la barra, siendo el valor maximo 255.
Esto les ayuda a visualizar como se transforma una magnitud fisica (el sonido) en una
representacion digital sencilla y efectiva.
A continuacion, se probara el servomotor haciendo uso de la extension especifica de la placa de
extension.
¢Como se instala la extensiéon del servomotor?
Para que el control de servomotores esté disponible, es necesario instalar una extension especifica
en MakeCode. Los pasos son:
Ve a la pagina https://makecode.microbit.org/
Crea un nuevo proyecto.
Haz clic en el icono de engranaje £+ en la parte superior derecha y selecciona “Extensiones”.
En el buscador que aparece, pega esta URL: https://github.com/DFRobot/pxt-motor
Pulsa Enter y selecciona la extension DFRobot Motor.
Una vez instalada, apareceran bloques nuevos en la categoria “Motor”, incluyendo servo S1 degree
90, que te permitira controlar servomotores conectados al driver de expansion del kit
El alumnado movera el servo de una posicion a otra (por ejemplo, de 0° a 180°) y observara como
responde el servomotor. Para visionar mejor su comportamiento, es mejor colocar alguna de las
palas que vienen con el servomotor. Los alumnos realizaran distintas pruebas para ver los
distintos movimientos y tiempos de espera. Esto sirve para entender como funciona el angulo y su
relacién con el movimiento fisico.

oA WwN o

Recursos

Kit Micro:bit, servomotor 180°, cable USB, ordenador con MakeCode
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https://github.com/DFRobot/pxt-motor
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Sesion 2: Programamos el movimiento del servo

Temporalizacién

45 minutos

Tipo de actividad
Trabajo en grupo

Descripcién

El alumnado continda explorando el funcionamiento del servomotor a través de dos programas
mas complejos. Se introduce el uso de variables y bucles de repeticion para controlar el angulo del
servo de forma progresiva o controlada.

Programa 1: Movimiento suave usando bucles
Se utiliza una variable que representa el angulo del servo. A través de un bucle repeat o for, esta
variable va aumentando de 1 en 1 (por ejemplo) desde 0° hasta 180°,
para mover el servo. Con este programa, los alumnos aprenden cdmo automatizar movimientos
continuos y cdmo ajustar el nimero de pasos, el intervalo de angulos o la velocidad del giro con
pausas (pause(ms)).
Programa 2: Movimiento controlado hacia adelante y atras

En este segundo programa, se programa al servo para que avance desde 0° hasta 180° y luego
retroceda hasta 0°, repitiendo este movimiento de forma indefinida si se desea. El alumnado
aprendera a:

e Controlar el flujo de ejecuciéon con dos bucles consecutivos.

e Afadir pausas entre cada cambio de angulo para mejorar la visualizacion.

¢ Modificar el comportamiento del servo variando el rango y el sentido de los angulos.
Estos programas refuerzan la comprension del control de actuadores mediante estructuras de
programacion como bucles y variables, y permiten visualizar como pequefias modificaciones en el
codigo afectan directamente al comportamiento fisico del sistema.

Recursos

Kit Micro:bit, servomotor 180°, cable USB, ordenador con MakeCode y extensién DFRobot Motor
instalada.
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Sesion 3: Ruido que mueve

Temporalizacién

45 minutos
Tipo de actividad
Trabajo en grupo

Descripcion

En esta sesidon se perfeccionan los programas desarrollados anteriormente mediante el uso
avanzado de variables para controlar tanto el servo como la matriz de ledes. Se plantea un nuevo
reto: hacer que un led de la matriz aumente progresivamente su brillo hasta alcanzar el valor
maximo de 255.

El alumnado sabe que el brillo maximo que se quiere representar en este caso es 180 (el mismo
que el angulo maximo del servo), por lo que se les invita a pensar cdmo adaptar ese valor a la
escala completa de brillo del led (0-255).

Esto introduce el concepto de proporcionalidad y escalado de variables en programacion, y les
permite visualizar graficamente cdmo un valor numérico puede aplicarse a distintos elementos del
sistema.

Segunda parte: programa servo automatico segun el nivel de ruido

A continuacion, se desarrolla el programa final de esta sesidon, que combina el sensor de sonido
con el control del servomotor. Se construye una estructura condicional if / else if / else que asigna
distintos rangos de ruido a posiciones concretas del servo. Los valores del sensor van de 0 a 255, y
los movimientos se distribuyen de la siguiente manera:

e Mayor que 150 — 180° (zona roja)

e Entre 100y 150 — 120° (zona naranja)

e Entre 50y 100 — 60° (zona amarilla)

e Menor que 50 — 0° (zona verde)
Con este programa, el sistema se comporta como un medidor automatico de ruido, donde el
brazo del servo se desplaza a una posicion u otra en funcién del sonido ambiente captado.

Recursos

Kit Micro:bit, sensor de sonido, servomotor 180°, cable USB, ordenador con MakeCode y extension
DFRobot Motor instalada.

B, @ capsains [lSESS ()OOO)

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




Sesion 4: Construccion del fondo visual

Temporalizacién
45 minutos

Tipo de actividad
Trabajo en grupo
Descripcion

Cada grupo disefia un fondo semicircular dividido en cuatro zonas de color (verde, amarillo,
naranja y rojo). Se utilizan materiales reciclados (carton, envases, tapas, etc.) y se decora con
rotuladores o témperas. El fondo debe permitir ver con claridad el movimiento de la mano
indicadora unida al servo.

Recursos

Kit Micro:bit, sensor de sonido, servomotor 180°, cable USB, ordenador con MakeCode

Sesion 5: Ensamblaje final y personalizacion

Temporalizacién

45 minutos

Tipo de actividad

Trabajo en grupo

Descripcion

Se ensambla todo el sistema: Micro:bit, sensor de sonido, servomotor, pala con forma de mano y
fondo visual. Cada grupo debe asegurarse de que el movimiento del servo coincide con las zonas
de color. Ademas, se afiaden los textos en el interior de cada color del fondo, indicando el nivel de
ruido correspondiente. Se invita al alumnado a proponer frases que refuercen el mensaje de cada

zona, fomentando un ambiente positivo, de respeto y autocontrol. El grupo ajusta el codigo si es
necesario para asegurar que la aguja se detiene en la zona adecuada.

Recursos

Estaciones fisicas, Micro:bit, sensores, herramientas, ordenadores.
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Sesion 6: Exposicion y seleccidn final

Temporalizacién

45 minutos

Tipo de actividad

Trabajo en grupo

Descripcion

Todos los grupos presentan su medidor de ruido funcionando. Se expone como lo han
programado, construido y ajustado. Se propone elegir uno de los proyectos para que quede

instalado en el aula como medidor permanente del nivel de ruido, y que pueda rotar por otras
clases del centro durante el curso.

Recursos

Kit Micro:bit, servomotor 180°, cable USB, ordenador con MakeCode

Criterios de Evaluacion

e Sensor y actuador correctamente integrados: El sistema responde al nivel de ruido con
movimiento.

e (Cddigo funcional y estructurado: Uso correcto de condicionales, bucles y variables.

¢ Disefio visual del medidor: Claridad, color y creatividad en el panel.

e Trabajo colaborativo: Participacion equilibrada del grupo en todas las fases.

e (Capacidad de mejora: Ajuste del sistema tras pruebas y reflexiones.

¢ Presentacion final: Comunicacion clara del proceso técnico seguido.
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