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SITUACION DE APRENDIZAJE 6 <
“LOS SENSORES CON NEZHA”

Etapa: Educacion Primaria
Ciclo: 3°

Curso: 5 y 6° Primaria
Dificultad: Facil

Temporalizacién: 5 sesiones de 45 - 60 minutos

INTRODUCCION

Elproposito de esta situacion de aprendizaje tiene como objetivo que los estudiantes utilicen los
sensores del robot Nezha V2 para programar comportamientos auténomos en los robots. Ademas,
busca que comprendan los principios basicos de la programacion con Micro:bit y Nezha V2, mientras
desarrollan habilidades de resolucion de problemas, trabajo en equipo y creatividad.

Elalumnado tiene como reto aprender sobre tecnologia de una manera activa y practica. Esto
significa que se les presenta un desafio o problema que deben resolver utilizando Ia

programacion y los componentes de la Nezha V2.

Durante eldesarrollo de esta situacion de aprendizaje,elalumnado aprendera:

1. Desarrollar competencias en robética educativa :los estudiantes aprenderan a
utilizar los sensores delrobot NezhaV2 (sensor de distancia,sensores de linea,
etc.) para crearsoluciones tecnolégicas a problemas reales mediante la
programacion.

2. Fomentar el pensamiento l6gico y la resoluciéon de problemas :Através de la
programacion de los sensores,los estudiantes fortaleceran sus habilidades para
identificar problemas,disefiar soluciones y ajustarsus cé6digos para obtener
resultados precisos.

3. Promover el aprendizaje activo y colaborativo :Através de actividades practicas
en equipo,los estudiantes desarrollardn habilidades de trabajo colaborativo,
comunicacion ytoma de decisiones en conjunto.

4. Aplicar los conocimientos de programacién a la robética :los estudiantes

integrardn conceptos de programaciéon con la robdtica para diseflary probar
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robots autonomos capaces de interactuarcon su entorno,utilizando sensores
para tomardecisiones yrealizaracciones.

5. Introducir a los estudiantes a los principios de la automatizacién : Al programar el
uso de sensores para interactuar con el entorno, los estudiantes comprenderan los
fundamentos de la automatizacion y la robética auténoma, que se utilizan en
muchos campos tecnoldgicos.

6. Fomentar la creatividad y la innovacién : A través de la creacion de proyectos que
involucren el uso de sensores y la programacién del robot Nezha V2, los
estudiantes tendran la oportunidad de aplicar su creatividad para disefiar
soluciones Unicas a los retos planteados.

El producto final consistira en que los estudiantes habran desarrollado un robot Nezha V2

auténomo que puede navegar por un recorrido, seguir lineas y evitar obstaculos, aplicando la
programacion y los conocimientos de los sensores de distancia y linea. Es te proyecto les
permitira comprender la importancia de los sensores en la robdtica y desarrollar habilidades

clave en la resolucién de problemas.
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GUIA DIDACTICA

Decreto 61/2022, de 13 de julio, del Consejo de Gobierno, por el que se establece para la
Comunidad de Madrid la ordenacion y el curriculo de la etapa de Educacion Primaria.

OBJETIVOS GENERALES DE ETAPA

En esta situacion de aprendizaje nos basamos en los siguientes objetivos generales
de etapa recogidos en el articulo 5 del Decreto 61/202 2, contribuyendo de esta forma

al desarrollo integral del nifio.

Destacamos:

b) Desarrollar habitos de trabajo individual y de equipo, de esfuerzo y de responsabilidad en el
estudio, asi como actitudes de confianza en si mismo, sentido critico, iniciativa personal,

curiosidad, interés y creatividad en el aprendizaje, y espiritu empr endedor.

g) Desarrollar las competencias matematicas basicas e iniciarse en la resolucion de problemas

que requieran la realizacion de operaciones elementales de calculo, conocimientos

geomeétricos y estimaciones, asi como ser capaces de aplicarlos a las s ituaciones de su vida
cotidiana.

i) Desarrollar las competencias tecnoldgicas basicas y empezar con su utilizacién, para el
aprendizaje, desarrollando un espiritu critico ante su funcionamiento y los mensajes que

reciben y elaboran.

j) Utilizar diferentes representaciones y expresiones artisticas y comenzar con la construccion

de propuestas visuales y audiovisuales.

m) Desarrollar sus capacidades afectivas en todos los &mbitos de la personalidad y en sus
relaciones con las demas pers onas, asi como una actitud contraria a la violencia, a los

prejuicios y estereotipos de cualquier tipo.
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OBJETIVOS ESPECIFICOS DE LA SITUACION DE APRENDIZAJE

Conocer los sensores de Nezha V2 y su funcionamiento basico.

2. Aprender a programar el uso de los sensores de Nezha V2 para detectar obstaculos,
lineas o cambios en el entorno.

3. Desarrollar habilidades para programar el robot a partir de las lecturas de los sensores
y reaccionar ante ellas (por ejemplo, para evitar obs taculos o seguir una linea).

4. Fomentar el trabajo en equipo a través de la colaboracion y la resolucién de
problemas.
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COMPETENCIAS ESPECIFICAS Y CRITERIOS DE EVALUACION

COMPETENCIAS ESPECIFICAS

CRITERIOS DE EVALUACION

Area de Educacion Artistica

Area de Educacion Artistica

Competencia especifica (n.° 1).

Descubrir propuestas artisticas de diferentes
géneros, estilos, épocas y culturas, para
desarrollar la curiosidad y el respeto por la
diversidad.

1.1.Descubrir propuestas artisticas de
diferentes géneros, estilos, épocas y culturas,
mostrando curiosidad y respeto por las
mismas, asi como el respeto a la libertad de

expresion artistica.

1.2.Describir manifestaciones culturales y
artisticas del entorno  préoximo, explorando sus

caracteristicas.

1.3. Aproximarse a la lectura del arte en sus
contextos culturales e histéricos, comprendiendo

su significado y funcion.

Competencia especifica (n.° 3).

Expresar y comunicar de manera creativa ideas,
sentimientos y emociones, experimentando con
las posibilidades del sonido, la imagen, el
cuerpo y los medios digitales, para producir
obras propias.

3.1. Producir obras propias de manera guiada,
utilizando algunas de las posibilidades expresivas
del cuerpo (gesto y movimiento), el sonido, la
imagen y los medios digitales basicos, y
mostrando confianza en las capacidades propias,

entre ellas danza, teatro, musica, pintura...

3.2. Expresar de forma guiada idea s, valores,
sentimientos y emociones a través de

manifestaciones artisticas sencillas,

experimentando con los diferentes lenguajes e

instrumentos a su alcance.
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COMPETENCIAS ESPECIFICAS

Area de Matematicas

CRITERIOS DE EVALUACION

Area de Matematicas

Competencia especifica (n.° 4).

Utilizar el pensamiento computacional,
organizando datos, descomponiendo en partes,
reconociendo patrones, generalizando e
interpretando, modificando y creando
algoritmos de forma guiada, para modelizary
automatizar situaciones de la vida cotidiana.

4.1. Automatizar situaciones sencillas de la vida
cotidiana que se realicen paso a paso o sigan
una rutina, utilizando de forma pautada
principios basicos del pensamiento

computacional.

4.2. Emplear herramientas tecnoldgicas
adecuadas en el proceso de resolucion de

problemas.

Competencia especifica (n.° 6).

Comunicar y representar, de forma individual y
grupal conceptos, procedimientos y resultados
matematicos, utilizando el lenguaje oral, escrito,
grafico, y la terminologia apropiada, para dar
significado y permanencia a las ideas

matematicas.

6.1. Reconocer lenguaje matematico sencillo
presente en la vida cotidiana en diferentes
formatos, adquiriendo vocabulario especifico,

basico y mostrando comprension del mensaje.

6.2. Explicar los procesos e ideas matematicas,
los pasos seguidos en la resolucién de un
problema o los resultados obtenidos, utilizando
lenguaje matematico sencillo en diferentes

formatos.

Competencia especifica (n.° 7).

Desarrollar destrezas personales que ayuden a

enfrentarse a retos matematicos, fomentando la
confianza en las propias posibilidades,
aceptando el error como parte del proceso de
aprendizaje y adaptandose a las situaciones de
incertidumbre, para mejorar la constancia y

disfrutar en el ap rendizaje de las matematicas.

7.1.1dentificar las destrezas personales al
abordar retos matematicos, pidiendo ayuda solo
cuando sea necesario y desarrollando asi la

autoconfianza.

7.2. Mostrar actitudes positivas ante retos
matematicos tales como el esfuerzo y la
flexibilidad, valorando el error como una

oportunidad de aprendizaje.
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SABERES BASICOS

SABERES BASICOS

Area de Educacion Artistica.

Bloque |
MUSICA Y DANZA

El sonido y sus cualidades (tono, duracion, timbre e intensidad): identificacion visual y
auditiva 'y representacion elemental de diversidad de sonidos.

Estructuras ritmico - melddicas a través de diferentes grafias. - La voz y los instrumentos
musicales. Agrupaciones: (coros, bandas, orquestas) y familias: (viento, cuerda, percusion).
Identificacion visual y auditiva. Objetos sonoros. Cotidianos.

Are a de Matematicas
Bloques D

ALGEBRA

Pensamiento Computacional

Estrategias para la interpretacion y modificacion de algoritmos sencillos (reglas de juegos,
instrucciones secuenciales, bucles, patrones repetitivos, programacion por bloques, roboética

educativa...).

Bloques F
ACTITUDES Y APRENDIZAJE

Sensibilidad y r espeto ante las diferencias individuales presentes en el aula: identificacion y
rechazo de actitudes discriminatorias.

Participacion activa en el trabajo en equipo, escucha activa y respeto por el trabajo de los
demas. Reconocimiento y comprension de | as experiencias de los demas ante las
matematicas. Valoracién de la contribucién de las matematicas a los distintos ambitos del

conocimiento humano.

LAAAM Direccion General de Estrategia Digita

CONSEJERIA DE DIGITALIZACION <o cédigo Escue'a 4'0 E ﬁ-} SPERRR %wmmu

Comunidad de Madrid

“Programa financiado por el Ministerio de Educacicn, Formacion Profesional y Deportes”




LARAM Direccion General de Estrategia Digita

e & d

Comunidad de Madrid

METODOLOGIA Y TEMPORALIZACION

METODOLOGIA

Entre los aspectos metodoldgicos que destacan particularmente en esta situacion de

aprendizaje estan:

La metodologia se basa en el enfoque activo vy participativo , con un fuerte componente
practico y experimental. Los estudiantes aprenderan haciendo, lo qu e les permitira

comprender la relacién entre la programacion y el mundo fisico que los rodea.
o Enfoque pedagdgico

o Aprendizaje basado en proyectos (ABP) :los alumnos aprenderan a través de la
creacion de proyectos simples utilizando Micro:bit,como conocer los sensores
de Nezha V2 ysu funcionamiento basico yaprendera programareluso de los
sensores de Nezha V2 para detectarobstdculos,lineas o cambios en elentorno.

o Aprendizaje cooperativo :los estudiantes trabajaran en parejas o pequefios
grupos para fomentarla colaboracion y elaprendizaje conjunto.

o Metodologia activa :Através de la experimentacion y eluso de materiales
tecnologicos,los alumnos tendran una participacion activa en elproceso de
aprendizaje.

o Gamificaciébn :Introduccién de retos y pequefias competiciones en elaula para
motivara los alumnos.

e Organizacién del aula
o Iosalumnos estaran organizados en parejas o pequefios grupos para que

puedan colaboraryayudarse mutuamente en las tareas.
Alo largo delproyecto se plantean tareas con diferentes tipos de agrupamiento:

Individual :se utiliza fundamentalmente en actividades evaluativas o de comprobacion.

Pareja :se utiliza en actividades en las que sea necesaria la colaboracion como herramienta

de niveles multiples.

Grupo clase :se utiliza en actividades de reflexion.

CONSEJERIA DE DIGITALIZACION <o C'édigo Escuela 4'0 E ﬁ% BPER %wmmu

“Programa financiado por el Ministerio de Educacicn, Formacion Profesional y Deportes”




LAAAM Direccion General de Estrategia Digita

CONSEJERIA DE DIGITALIZACION <O’f= cédigo Escue'a 4'0 E ﬁi SPERRR %Wmu
Comunidad de Madrid

* ok

[astareas que requieren eluso delordenadorpueden serrealizadas en pareja,compartiendo

un mismo dispositivo en caso de sernecesario o en caso de que lo estime el docente como

medida de apoyo a estudiantes con dificultades.

Para hacerlos agrupamientos se recomienda eltrabajo porpares,mentor-pupilo o la tutoria
entre iguales, consiste en que dos compafieros o compafieras de la misma clase y edad,
trabajen de forma cooperativa.

Ia ayuda que se proporcione debe sersiempre en forma de explicaciones yno soluciones.

Es fundamentalseleccionarde forma adecuada a las parejas ydaruna pequefia formacion
al tutor o tutora para que atienda siempre las demandas de ayuda de su compafero de

manera constructiva.

De igual forma, se incluyen también ejercicios que deben resolver de forma individual
Fundamentalmente,aquellos con un cardcter mas evaluativo. En este caso,conviene que el

docente facilite un seguimiento y apoyo a todo elalumnado y ocupe elrolde guia o ayuda.

o Se utilizara n dispositivos tecnolégicos (tabletas, ordenadores) para acceder a
la plataforma de programacion MakeCode y trabajar con Micro:bit Y Nezha V2.
O EHespacio delaula debe estarpreparado para permitirla manipulacion de los

dispositivos Micro:bit y otros materiales asociados.
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TEMPORALIZACION

Sesién 1y 2 de 45 - 60 minutos cada una: Los sensores de luz y sonido

En este proyecto realizaremos un modelo de semaforo utilizando el Nezha Inventor's Kit V2.
Aprenderemos sobre el control y la programacion de luces LED y los aplicaremos a la
produccion de un semaforo. En este proyecto realizaremos un modelo de compuerta
ultrasénica utilizando el Nezha Inventor's Kit V2. Aprenderemos cémo funcionan los sensores
ultrasénicos, programacion y otros conocimientos y los aplicaremos al modelo de la

compuert a.

Sesién 3y 4 de 45 - 60 minutos cada una: Los sensores de choque y de humedad.
Un dispositivo de tiro es un dispositivo que nos ayuda a lanzar canastas de manera
automatica. En esta leccion, aprenderemos sobre el principio de apalancamiento y
crearemos un dispositivo de tiro simple utilizando el kit de inventor Nezha V2.
Aprenderemos como funciona el sensor de choque.

Aprender a utilizar un sensor de humedad (ya sea integrado en el robot Nezha V2 o un
sensor adicional) para medir la humedad ambiental y programar una respuesta en el

robot basada en los niveles de humedad detec tados. Este proyecto permitira a los
estudiantes explorar como los robots pueden interactuar con el entorno y responder a

condiciones como la humedad en el aire.
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tareas autbnomas.

Sesion 5 de 45 - 60: Nuestro robot

Esta actividad ha permitido a los estudiantes no solo aprender sobre la programacién y la
robdtica, sino también entender como los robots pueden interactuar con su entorno de

forma auténoma. A lo largo del proceso, los estudiantes han tenido la oportunidad de
experimentar con diferentes sensores y actuadores, disefiando y programando un robot

que simula el comportamiento de un perro, capaz de reaccionar a estimulos y realizar

ESPACIOS Y RECURSOS

ESPACIOS RECURSOS

@® Aula de clase
@® Aula de futuro

Recursos materiales.

Micro:bit (uno poralumno o
grupo).

Nezha V2 (uno por grupo).
Ordenadores con acceso a Internet
para programaren MakeCode.
Materialpara los proyectos (papel,

lapices,marcadores,etc.).

Recursos humanos.

Elprofesortutortiene un papel
crucialen la educacion de sus
alumnos.Se encargara de llevara
cabolasactividades yde
adaptarlas a lasnecesidades

individuales de los alumnos.
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® Elgrupo de alumnos que son los
verdaderos protagonistas del

proceso de aprendizaje.
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PROCEDIMIENTOS, INSTRUMENTOS Y TECNICAS DE EVALUACION

PROCEDIMIENTOS, INSTRUMENTOS Y TECNICAS DE EVALUACION

1. Utilizacion de una evaluacion continua. Utilizaremos la técnica de la observacion

directa y sistematica y el analisis de las tareas para obtener informacion sobre el

avance que van teniendo los alumnos de forma individual.

2. Rubrica de evaluacién para evaluar el trabajo individual y grupal a lo

largo del proyecto.

3. Cuaderno del alumno donde se recogera las actividades planteadas en la

situacion de aprendizaje.

4. Diario robdtico, en el cual el alumno/a recoge los paso S a seguir en el proyecto de
Micro:bit con Nezha V2.

5. Autoevaluacion que queda recogida en el Diario de aprendizaje.
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ACTIVIDADES

N.° sesion

Sesion 1Y 2

Temporalizacién

45 - 60 minutos cada sesion.

Tipo de actividad

Trabajo por parejas.

Descripcién

Los sensores de luz

Explicacion inicial

Explicacién del Sensor de Luz

Se presentara el concepto del sensor de luz , que detecta la cantidad
de luz en el entorno. Este sensor mide la intensidad de la luz, y segun su

lectura, el robot puede rea lizar distintas acciones.

Los estudiantes aprenderan cémo el sensor de luz puede ser usado
para hacer que el robot reaccione ante cambios en la luminosidad del
ambiente (por ejemplo, encenderse cuando se oscurece, apagarse

cuando hay mucha luz, o cambiar d e direccion).
Introduccién al Concepto del Seméforo
Explicacién teérica del semaforo

Se presentara elconcepto basico de un semaforo:un sistema que
regula eltrafico mediante luces (rojo,amarillo y verde) en diferentes

intervalos.
Los estudiantes aprenderan sobre la funcion de cada luz:

m Rojo:Detenerse.
m Verde : Avanzar.

m Amarillo :Precaucion.
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Demostracién del funcionamiento del semaforo

Se hara una demostracion sencilla de como un semaforo cambia de

luces en un ciclo regular o al detectar un vehiculo.

Actividad 1: " El semaforo “

Domina eluso y controlde las luces LED

Aprenda a programarelencendido yapagado de seméaforosya

cambiarsecuencias utilizando Nezha Inventor's Kit V2

Desarrollarla creatividad yelpensamiento innovador.

Los semaforos desempefian un papelmuy importante en nuestra vida
diaria,ya que controlan el flujo de trafico y garantizan la seguridad vial.
(Te imaginas lo interesante y util que seria el invento si pudiéramos
fabricar nuestro propio modelo de semaforo y controlar su estado de

encendido yapagado ysusecuencia de cambio?

(Como se pueden programarlas luces [EDpara controlarsu estado de

encendido/apagado?
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Robotics Learning

(Como se puede programaruna secuencia de cambio de sema foro,
porejemplo,ciclo de luzroja encendida ->luzverde encendida ->luz

amarilla encendida ->luzroja encendida?

(Como sercreativo ydiseflarun semaforo con una apariencia y una

secuencia de cambios unicos?

Construye un semaforo con bloques segtn tu propio diseflo.

A través de este enlace podrda seguir las instrucciones para su

construccion:

https://wikielecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha -

inventors-kit-v2/the-tra ffic-light
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A continuacidon,conecte el [ED verde alconectorJl, el[EDamarillo alJ2

yellEDrojo alconectorJ3 de la placa de expansién Nezha.
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Ila programacion seria la siguiente:
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Forever
show icon

LED J1 * toggle to
LED 3J2 v toggle to
LED 233 = toggle to
pause (ms)
show icon

LED J1 v toggle to
LED J2 + toggle to
LED J3 =+ toggle to
pause (ms) QEEEEER

show icon

LED 11 =+ toggle
LED 32 + toggle
LED J3 v toggle

show icon
LER J1 = toggle to
LED 32 » toggle to

LED 33 =+ toggle to

pause (ms)

Presentarlo en parejas ycomparar los resultados y la efectividad de

cada grupo.

La luz verde se enciende durante 5 segundos y la luz roja se enciende
durante 5 segundos, alternando con la luz amarilla que se enciende

durante 2 segundos entre cada cambio.

***i**‘! Direccion General de Estrategia Digital . ¢
CONSEJERIA DE DIGITALIZACION <<>> cédigo Escuela 4.0 i g %mm
Comunidad de Madrid

“Programa financiado por el Ministerio de Educacion, Formacidn Profesional y Deportes”



Tarea de desafio (variante):

Compartir en parejas para que los estudiantes de cada pareja
puedan compartir su proceso de produccion y sus conocimientos,
resumir los problemas y las soluciones que encontraron y evaluar sus

fortalezas y debilidades.

Los sensores de sonido
Explicacion in icial:
Aprender cémo funcionan los sensores ultrasénicos

Aprender a controlar el movimiento de puertas utilizando el kit de

programacion Nezha Inventor's Kit V2
Desarrollar la creatividad y el pensamiento innovador.

Un sensor ultrasénico es un sensor de medicion de distancia de uso
comun que puede detectar la distancia de un objeto enviando una onda

ultrasonica y midiendo su tiempo de retorno.

¢Imagina qué interesante y practico seria el invento si pudiéramos hacer
un modelo de una puert a utilizando un sensor ultrasénico y controlar
automaticamente la apertura y el cierre de la puerta en funcion de la
distancia detectada?
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Cémo crearuna puerta ultrasonica utilizando materiales de bloques de

construccion.

(Como se pueden programarlas mediciones delsensor ultrasoénico
para traducirlas en una seflalde controlde movimiento para la

puerta?

(Como se puede ajustarelrango de movimiento y la velocidad de la

puerta para adaptarse a diferentes escenarios de aplicacion?

(Como puedes sercreativo y diseflar formas Ginicas de controlar la

apariencia yelmovimiento de la puerta?

Actividad 1.  Construye una puerta ultrasénica a partir de bloques de

construccién segun tu propio disefio. (30 min)

Siga las instrucciones:

@:%:\;‘%;‘%?‘

=
x

\T&

=,
x
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Robotics Learning

A través de este enlace podrda seguir las instrucciones para su

construccion:

https://wikielecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha -

inventors-Kkit-v2/the-ultrasonic-sound-gate

Acontinuacion,conecte elsensorultrasénico alconectorJlyelservo al

conector Slde la placa de expansion Nezha.

Programalo:

para siempre

<_  Ultrasonic sensor J1 ¥ distance m ¥ <v @ entonces

Set 366° « servo S1 v angel to @ a
pausa (ms) (LIRS

si no
mostrar icono

Set 368° * servo 51 ¥ angel to =

®
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A continuacion, describimos los bloques necesarios para replicar este

programa basado en la imagen:

1. Bucle "para siempre":
O Iicia un ciclo infinito que ejecutard elprograma
continuamente.

2. Condicional "si - sino":

Condicion:

Sila distancia medida porelsensorultrasénico conectado alpuerto J1

esmayorque 2cm ymenorque 20 cm:

Acciones:

Mostrar un icono en la pantalla delmicrocontrolador.
Establecerelangulo delservo (360°) conectado a Slen 120°.
Pausarla ejecucion por 5000 ms (5 segundos).

"Si no":

Sino se cumple la condicién anterior:

Acciones:

Mostrar un icono diferente en la pantalla.
Establecerelangulo delservo (360°) conectado a Slen 180°.

Cuando el sensor ultrasonico detecta la proximidad de un objeto, la

puerta se abre automaticamente.

Conclusién: (10 min)
Presentaren parejas ycomparar los resultados yla efectividad de

cada grupo,comentando las caracteristicas y su funcionamiento.
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Recursos

@® Microbit (uno porestudiante o grupo).

@ Nezha V2 (uno por grupo o porestudiante,dependiendo de la
disponibilidad).

@ Cable USBpara conectarla Micro:bitalordenador.

Plataforma MakeCode (https//makecode.microbit.org).
@® Conexion entre Micro:bit y Nezha V2 (usualmente, mediante
cables o conectores especificos para integrarelMicro:bit con el

robot Nezha V2).

N.° sesion

Sesibn 3y 4

Temporalizacién

45 - 60 minutos cada sesion.

Tipo de actividad

Trabajo porparejas.

Descripcién

El sensor de choque

Explicacién del Sensor de Choque: Se presentard elconcepto de un
sensorde choque,que es un tipo de sensor que detecta cuando el

robot entra en contacto con un obstaculo.En este caso,elNezha V2
cuenta con un sensorde choque que puede activar diferentes

respuestas.

Se explicard como este sensorpuede serusado para hacerque el
robot "se detenga"o cambie de direccidén cuando colisiona con un

objeto.

Demostracién practica:

Se realizara una demostracidon mostrando como elrobot Nezha V2
reacciona ante un choque con un objeto.los estudiantes podran ver

como elrobotdetecta elchoque ycomo se programa una respuesta
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para evitar que elrobot choque repetidamente.

Comprender los principios basicos y las aplicaciones del principio de

apalancamiento.
Aprender a utilizar el kit de inventor Nezha V2.

Aprender a crear un dispositivo sencillo para lanzar pelotas de

baloncesto utilizando el Nezha Inventor's Kit V2.

Disenar y construir mecanicas y palancas adecuadas para lograr la

accion de lanzamiento de baloncesto.

Desarrollar habilidades de trabajo en equipo, resolucion de problemas

y pensamiento creativo.
Actividad 1: El dispositivo de disparo (30 min)

En esta actividad, aprenderemos juntos como hacer un divertido
dispositivo de tiro con el kit de inventor Nezha V2. El dispositivo de tiro
nos ayudara a lanzar canastas automaticamente y hara que nuestras

habilidades de tiro sean mas precisas.

A través del proceso de fabric  acion de un dispositivo de lanzamiento,
aprenderemos a utilizar el principio de palanca para disefar y construir
una estructura mecanica que nos ayude a lanzar una pelota de
baloncesto. Exploramos el papel y los efectos de las palancas y
experimentamos la  aplicacion del principio de palanca a través de

ejercicios practicos.

Una vez que hayamos terminado de construir el mecanismo de
lanzamiento de la pelota de baloncesto, realizaremos una serie de
actividades divertidas, como ajustar la longitud y el angulo dela
palanca y observar los resultados del lanzamiento de la pelota de
baloncesto. Estas actividades nos ayudaran a consolidar lo aprendido

a la vez que desarrollamos la resolucién de problemas y la creatividad.

¢, Cual es el principio del apalancamiento? ¢, Cual es su funcién en un

dispositivo de lanzamiento de baloncesto?
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(Como se puede disefiarla longitud yelangulo adecuados de la

palanca para lograrla accion de disparo?

(Qué partes del Nezha Inventor Kit V2 se pueden usarpara fabricarun

dispositivo de lanzamiento de baloncesto?

(Qué funciones ycaracteristicas crees que debe tenereldispositivo de

lanzamiento de baloncesto?

(Tiene alguna idea de mejora o innovacion?

Hazun aro de baloncesto con bloques segtn tu propio disefio.

A través de este enlac e podra seguir las instrucciones para su
construccion:
https://wiki.elecfreaks.com/en/microbit/building - blocks/nezha -

inventors - kit- v2/the - shooting - device

A continuacion, conecte el sensor de choque al J1y el servo al S1 de la

placa de expansiéon Nezha.
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Programacion:

on start

show icon

forever
if Crash Sensor J1 v is pressed then
Set 180° v servo S1 ¥ angel to @ °

Set 18@8° v servo S1 ¥ angel to s

Set 180° v servo S1 v angel to »

pause (ms) @EEERRS

Presiona elsensorde choque para disparar.
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Tarea de desafio: (variante) (10 min) por parejas intentaran anotar en
las zonas delimitadas de 1, 2 y 3 puntos. La pareja que mas puntos

consiga gana.

Conclusiéon:(10 min):

Cada pareja expondra su proyecto, comentando qué mejoras podria

hacer para que fuera mas rapido.

Los sensores de humedad

Introduccién al Sensor de Humedad (20 minutos)

Explicacion delSensorde Humedad:

Se presentara elconcepto de un sensorde humedad,que mide la
cantidad de humedad en elaire o en elentorno cercano.Elsensor

puede enviardatos que indican sila humedad es baja o alta.

Ios estudiantes aprenderan que la humedad es una variable
importante en varios contextos,como en la agricultura,elcontrol
climatico,y en sistemas automaticos de controlde temperatura y

humedad.

Demostracién practica:

Sies posible,se mostrard cOmo un sensorde humedad puede medirla

humedad en un entorno real(porejemplo,alcolocarelsensorcerca

de un recipiente con agua o enun lugarhimedo).

Actividad 1: El perchero inteligente (30min)

En este proyecto,utilizaremos elkit de inventor Nezha V2 para hacer
un modelo de un tendedero inteligente. Aprenderemos como
funciona elsensorde humedad delsuelo,la programacion y otros
conocimientos y los aplicaremos almodelo de tendedero. El

tendedero se contrae automaticamente cuando elsensorde
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humedad delsuelo que se encuentra sobre la unidad detecta lluvia y
se extiende cuando elsensorde humedad delsuelo que se encuentra

sobre la unidad no detecta lluvia.
Aprendercomo funciona un sensorde humedad delsuelo.

Aprendera utilizar el Nezha Inventor's Kit V2 para programary controlar

la retraccion deltendedero.

Desarrollareltrabajo en equipo,la creatividad y las habilidades de

resolucion de problemas de los estudiantes.

Un tendedero inte  ligente es un dispositivo que se ajusta

automaticamente a las condiciones climaticas y se retrae.

¢ Te imaginas lo practico y practico que seria si pudiéramos hacer un
modelo de tendedero inteligente utilizando un sensor de humedad del
suelo y retenerlo o extenderlo automaticamente al detectar las

condiciones de lluvia?

@® ,Comosepuede lograrla deteccidon de agua de lluvia utilizando
un sensorde humedad delsuelo?

@® Como se pueden programar los resultados de deteccion del
sensorde humedad delsuelo para traducirlos en una sefialde
controltelescopica para eltendedero?

@® ;Como sercreativo ydiseflaruna estructura de rejilla de

secado tnica yun mecanismo de ajuste automatico?

Trabajaremos porparejas para crearun tendedero inteligente a partir

de bloques de construccién segun su propio disefio.
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A través de este enlace podrda seguir las instrucciones para su

construccion:

https://wikielecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha -

inventors-kit-v2/the-smart-clothes-rack
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Acontinuacion,conecte elsensorde choque alJlyelservo alSlde la

placa de expansion Nezha.
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Programacion:

forever

else

Set 360° * servo S1 ¥ angel to 2

show icon

®

Tarea de desafio :(variante) Presentados en parejas, los estudiantes
prueban, afinan y optimizan sus robots para mejorar la precision y
estabilidad de su seguimiento de linea, comparando los resultados y la
efectividad de cada grupo.

El estante de secado se contrae automaticamente cu ando el sensor de
humedad del suelo sobre la unidad detecta lluvia, y se extiende
cuando el sensor de humedad del suelo sobre la unidad no detecta

lluvia.
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Conclusién (10 min):

Cada grupo presentara su proyecto, mostrando como su robot utiliza
el sensor de humedad para reaccionar a las condiciones ambientales.
Explicaran cémo programaron el comportamiento del robot y las

acciones realizadas en funcién de la humedad detectada.
Reflexién :

Los estudiantes reflexionaran sobre los retos que enfrentaron al
pro gramar el robot para detectar la humedad y como ajustaron su

cédigo y escenario para obtener los mejores resultados.

También discutiran las aplicaciones reales de los sensores de
humedad, como el monitoreo de la humedad en la agricultura o en

sistemas de ¢ ontrol climatico.

Recursos
@ Microbit (uno porestudiante o grupo).

@ Nezha V2 (uno por grupo o porestudiante,dependiendo de la
disponibilidad).
@ Cable USBpara conectarla Micro:bitalordenador.
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@® Plataforma MakeCode (https//makecode.microbit.org).
@® Conexion entre Micro:bit y Nezha V2 (usualmente, mediante
cables o conectores especificos para integrarelMicro:bit con el

robot Nezha V2).

N.° sesidn

Sesién 5

Temporalizacién

45 - 60 minutos

Tipo de actividad

Trabajo por parejas

Descripcién

Nuestro robot - sensor

Actividad 1:  El perro robot

En esta actividad,a través de este proyecto,aprenderemos a usar
motores y otros componentes,comprenderemos los principios basicos
de la dindmica mecanica ydesarrollaremos nuestra creatividad y
habilidades para resolver problemas.Integrar sensores como sensores
de distancia o sensores de sonido para detectarobstaculos o

cambios en elentorno.

El sensor de distancia  se utiliza para medirla proximidad de objetos
alrededordelrobot.En elcaso de NezhaV2 ,elsensorde distancia mas
comunmente utilizado es el sensor ultrasénico ,que mide la distancia

aun objeto usando ondas de sonido de alta frecuencia.
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Funcionamiento del Sensor de Distancia:

@ Elsensorultrasénico emite ondas de sonido que rebotan
cuando encuentran un objeto cercano.
@ Eltiempo que tarda la onda enregresaralsensorse utiliza para

calcularla distancia alobjeto.
Aplicaciones del Sensor de Distancia:

@ Evitar obstadculos :Hacerque elrobotdetecte obstaculosy
cambie de direccidn automaticamente.

@ Medir distancias :Utilizarelsensorpara medirla distancia entre
elrobotyun objeto especifico.

@ Seguiruncaminoolinea :Elrobotpuede seguiruna linea
manteniendo una distancia constante con los objetos a su

alrededor.

Conocerlas caracteristicas basicas y los habitos de comportamiento
de los perros. Dominarlos componentes basicos y eluso delkit Nezha

Inventor's V2.

Aprendera utilizar los motores y otros componentes para crearun

cachorro mecanico.

Comprenderlos principios bdsicos de la dindmica mecanica,como el

controlde engranajes y movimiento.

Construye un cachorro mecanico con bloques segtn tu propio disefo.
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A través de este enlace podrda seguir las instrucciones para su

construccion:

https://wikielecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha -

inventors-kit-v2/the-dog-robot

Acontinuacion,conecte elsonarbitalpuerto Jlyelmotoralpuerto Ml

enla placa de expansién Nezha.
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Programacion:
on start

show icon

forever

set sonar * to Ultrasonic sensor J1 * distance cm ¥

if sonar % < w @ and * sonar v > w o then

Stop motor M1

else

Set motor M1 ¥ speed to 9 %

Elperro mecéanico camina hacia adelante y se detiene

automaticamente cuando encuentra un obstaculo.
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Tarea de desafio : (variante)

Cada pareja tendra diferentes obstaculos para v er si su mascota se
frena correctamente.

Conclusion:

Los estudiantes han trabajado con sensores de distancia y sonido,
aprendiendo cémo los robots pueden interactuar con su entorno.
Utilizaron motores para mover el robot y programaron respuestas
automati zadas a estimulos, simulando comportamientos de una
mascota real, como moverse hacia la fuente de un sonido o evitar

obstaculos.

Cada pareja explica su programacion al resto de compafieros.

Recursos

@ Microbit (uno porestudiante o grupo).

@® Nezha V2 (uno por grupo o porestudiante,dependiendo de la
disponibilidad).

@® Cable USBpara conectarla Micro:bitalordenador.

*ttt*t‘ Direccion General de Estrategia Digita
CONSEJERIA DE DIGITALIZACION

Comunidad de Madrid

<> cédigo Escuela 4.0 E a‘f& IS EERGe oo

“Programa financiado por el Ministerio de Educacicn, Formacion Profesional y Deportes”




GIM =2iocer

@® Plataforma MakeCode (https//makecode.microbit.org).
@® Conexion entre Micro:bit y Nezha V2 (usualmente, mediante

cables o conectores especificos para integrarelMicro:bit con el
robot Nezha V2).

A continuacion, os mostramos los diferentes instrumentos de evaluacion utilizados en
esta situacion de aprendizaje:
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RUBRICA DE EVALUACION

Conoce los elementos
de Nezha V2

Sabe para qué sirven
los elementos de la
placa Micro:Bit con

Nezha V2

Sabe construir un
circuito con la placa y su
ordenador

Ha programado
correctamente

Sabe explicar como ha
hecho su programa

Ha elaborado una
programacion con las

funciones adecuadas

Su placa funciona de
verdad

Ha realizado las tareas
individuales

******‘ Direccion General de Estrategia Digita
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Excelente

Lo ha hecho
de manera

auténoma (1)

Lo ha hecho
de manera

auténoma (1)

Seria capaz de

explicarlo (1)

Seria capaz de

explicarlo (1)

Seria capaz de
explicarlo (1)

Seria capaz de

explicarlo (1)

Lo ha hecho
de manera
auténoma (1)

Lo ha hecho
de manera

auténoma (1)

Satisfactorio

Lo ha hecho
pero necesita
ayuda
(0.75)

Lo ha hecho, pero
ha necesitado
ayuda (0.75)

Lo ha entendido y
sabria explicarlo
con ayuda (0.75)

Lo ha entendido y
sabria explicarlo

con ayuda (0.75)

Lo ha entendido y
sabria explicarlo
con ayuda (0.75)

Lo ha entendido y
sabria explicarlo

con ayuda (0.75)

Lo ha hecho, pero
ha necesitado
ayuda (0.75)

Lo ha hecho, pero
ha necesitado
ayuda (0.75)

Mejorable

Lo ha hecho,
pero ha
necesitado una

guia continua (0.5)

Lo ha hecho,
pero ha
necesitado una
guia continua (0.5)

Lo ha
entendido pero no
sabria
explicarlo (0.5)

Lo ha
entendido pero no
sabria

explicarlo (0.5)

Lo ha
entendido pero no
sabria
explicarlo (0.5)

Lo ha hecho,
pero ha
necesitado una
guia continua (0.5)

Lo ha hecho,
pero ha
necesitado una
guia continua (0.5)

Lo ha hecho,
pero ha
necesitado una

guia continua

Insuficiente

No ha podido
hacerlo (0.25)

No ha podido
hacerlo (0.25)

No lo ha
entendido (0.25)

No lo ha
entendido (0.25)

No lo ha
entendido (0.25)

No lo ha
entendido (0.25)

No ha podido
hacerlo (0.25)

No ha podido
hacerlo (0.25)
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Ha realizado las tareas Seria capaz de Lo ha entendido y Lo ha No lo ha
grupales explicarlo (1) sabria explicarlo entendido pero no entendido (0.25)
con ayuda (0.75) sabria

explicarlo (0.5)
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NOMBRE: FECHA DE LA SESTON:

- Lo que mas me ha gustado...

~ Con mis maestros....

Objetivos conseguidos...

He entendido los juegos a la primera explicacion...

Se han respetado los roles....

~ Hemos trabajado en equipo...

Integracion a todos los compaiieros...
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FECHA: ‘,@\ FIRMA:

---------------------------

: JQUE HEMOS TRABAJADO HOY?

--------------------------
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----------------------------------------------

----------------------------------------------

----------------------------------------------

----------------------------------------------
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Nombre:

Diaric ESCOLAR

r-r Hoy es —\I

Hoy me he sentido:

@@@@.

Un pequsfio resumen del Me he sentido asi porque:
dia de hoy:

—

Algo nuevo que he aprendido hoy: |
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	SITUACIÓN DE APRENDIZAJE 6< “LOS SENSORES CON NEZHA”
	INTRODUCCIÓN
	GUÍA DIDÁCTICA
	OBJETIVOS GENERALES DE ETAPA
	OBJETIVOS ESPECÍFICOS DE LA SITUACIÓN DE APRENDIZAJE

	COMPETENCIAS ESPECÍFICAS Y CRITERIOS DE EVALUACIÓN
	SABERES BÁSICOS
	METODOLOGÍA Y TEMPORALIZACIÓN
	ESPACIOS Y RECURSOS
	PROCEDIMIENTOS, INSTRUMENTOS Y TÉCNICAS DE EVALUACIÓN
	ACTIVIDADES
	A continuación, os mostramos los diferentes instrumentos de evaluación utilizados en esta situación de aprendizaje:
	RÚBRICA DE EVALUACIÓN

	Introducción al Concepto del Semáforo
	Domina el uso y control de las luces LED
	Aprenda a programar el encendido y apagado de semáforos y a cambiar secuencias utilizando Nezha Inventor's Kit V2
	Desarrollar la creatividad y el pensamiento innovador.

	Introducción al Sensor de Humedad (20 minutos)
	Actividad 1 :  El perchero inteligente (30min)
	En este proyecto, utilizaremos el kit de inventor Nezha V2 para hacer un modelo de un tendedero inteligente. Aprenderemos cómo funciona el sensor de humedad del suelo, la programación y otros conocimientos y los aplicaremos al modelo de tendedero. El tendedero se contrae automáticamente cuando el sensor de humedad del suelo que se encuentra sobre la unidad detecta lluvia y se extiende cuando el sensor de humedad del suelo que se encuentra sobre la unidad no detecta lluvia.
	Actividad 1:  El perro robot
	Funcionamiento del Sensor de Distancia:
	Aplicaciones del Sensor de Distancia:
	Conocer las características básicas y los hábitos de comportamiento de los perros. Dominar los componentes básicos y el uso del kit Nezha Inventor's V2.
	Aprender a utilizar los motores y otros componentes para crear un cachorro mecánico.
	Comprender los principios básicos de la dinámica mecánica, como el control de engranajes y movimiento.
	Construye un cachorro mecánico con bloques según tu propio diseño.


