
 

 

 
 

 

SITUACIÓN DE APRENDIZAJ E 6 < 

“LOS SENSORES CON NEZHA”  

 
Etapa:  Educación Primaria  

Ciclo:  3º   

Curso:  5  y 6º Primaria  

Dificultad:  Fácil  

Temporalización: 5 sesiones de 45 -  60 minutos  

 INTRODUCCIÓN   

El p ro p ó s ito  d e  e s ta   situación de aprendizaje tiene como objetivo que los estudiantes utilicen los 
sensores del robot Nezha V2 para programar comportamientos autónomos en los robots. Además, 
busca que comprendan los principios básicos de la programación con Micro:bit y Nezha V2, mientras 
desarrollan habilidades de resolución de problemas, trabajo en equipo y creatividad. 

El a lu m n a d o  tie n e  c o m o  re to  a p re n d e r s o b re  te c n o lo g ía  d e  u n a  m a n e ra  a c t iva  y p rá c t ic a . Es to  

s ig n ific a  q u e  s e  le s  p re s e n ta  u n  d e s a fío  o  p ro b le m a  q u e  d e b e n  re s o lve r u t iliza n d o  la  

p ro g ra m a c ió n  y lo s  c o m p o n e n te s  d e  la  Ne zh a  V2. 

Du ra n te  e l d e s a rro llo  d e  e s ta  s itu a c ió n  d e  a p re n d iza je , e l a lu m n a d o  a p re n d e rá :  

1. Desarrollar competencias en robótica educativa : Lo s  e s tu d ia n te s  a p re n d e rá n  a  

u tiliza r lo s  s e n s o re s  d e l ro b o t  Nezha V2  ( s e n s o r d e  d is ta n c ia , s e n s o re s  d e  lín e a , 

e tc .)  p a ra  c re a r s o lu c io n e s  te c n o ló g ic a s  a  p ro b le m a s  re a le s  m e d ia n te  la  

p ro g ra m a c ió n . 

2. Fomentar el pensamiento lógico y la resolución de problemas : A tra vé s  d e  la  

p ro g ra m a c ió n  d e  lo s  s e n s o re s , lo s  e s tu d ia n te s  fo rta le c e rá n  s u s  h a b ilid a d e s  p a ra  

id e n tific a r p ro b le m a s , d is e ñ a r s o lu c io n e s  y a ju s ta r s u s  c ó d ig o s  p a ra  o b te n e r 

re s u lta d o s  p re c is o s . 

3. Promover el aprendizaje activo y colaborativo : A tra vé s  d e  a c tivid a d e s  p rá c tic a s  

e n  e q u ip o , lo s  e s tu d ia n te s  d e s a rro lla rá n  h a b ilid a d e s  d e  tra b a jo  c o la b o ra tivo , 

c o m u n ic a c ió n  y to m a  d e  d e c is io n e s  e n  c o n ju n to . 

4. Aplicar los conocimientos de programación a la robótica : Lo s  e s tu d ia n te s  

in te g ra rá n  c o n c e p to s  d e  p ro g ra m a c ió n  c o n  la  ro b ó tic a  p a ra  d is e ñ a r y p ro b a r 



 

 

 
 

 

ro b o ts  a u tó n o m o s  c a p a c e s  d e  in te ra c tu a r c o n  s u  e n to rn o , u t iliza n d o  s e n s o re s  

p a ra  to m a r d e c is io n e s  y re a liza r a c c io n e s . 

5. Introducir a los estudiantes a los principios de la automatización : Al programar el 

uso de sensores para interactuar con el entorno, los estudiantes comprenderán los 

fundamentos de la automatización y la robótica autónoma, que se utilizan en 

muchos campos tecnológicos.  

6. Fomentar la creatividad y la innovación : A través de  la creación de proyectos que 

involucren el uso de sensores y la programación del robot Nezha V2, los 

estudiantes tendrán la oportunidad de aplicar su creatividad para diseñar 

soluciones únicas a los retos planteados.  

 

El producto final consistirá en que los estudiantes habrán desarrollado un robot Nezha V2 

autónomo que puede navegar por un recorrido, seguir líneas y evitar obstáculos, aplicando la 

programación y los conocimientos de los sensores de distancia y línea. Es te proyecto les 

permitirá comprender la importancia de los sensores en la robótica y desarrollar habilidades 

clave en la resolución de problemas.  

 

 

 

    



 

 

 
 

 

GUÍA DIDÁCTICA  

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

OBJETIVOS GENERALES DE ETAPA   

En esta situación de aprendizaje nos basamos en los siguientes objetivos generales 

de etapa recogidos en el artículo 5 del Decreto 61/202 2, contribuyendo de esta forma 

al desarrollo integral del niño.  

Destacamos:  

b ) Desarrollar hábitos de trabajo individual y de equipo, de esfuerzo y de responsabilidad en el 

estudio, así como actitudes de confianza en sí mismo, sentido crítico, iniciativa personal, 

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

g) Desarrollar las competencias matemáticas básicas e iniciarse en la resolución de problemas 

que requieran la realización de operaciones elementales de cálculo, conocimientos 

geométricos y estimaciones, así como ser capaces de aplicarlos a las s ituaciones de su vida 

cotidiana.  

i) Desarrollar las competencias tecnológicas básicas y empezar con su utilización, para el 

aprendizaje, desarrollando un espíritu crítico ante su funcionamiento y los mensajes que 

reciben y elaboran.  

j) Utilizar diferentes representaciones y expresiones artísticas y comenzar con la construcción 

de propuestas visuales y audiovisuales.  

m) Desarrollar sus capacidades afectivas en todos los ámbitos de la personalidad y en sus 

relaciones con las demás pers onas, así como una actitud contraria a la violencia, a los 

prejuicios y estereotipos de cualquier tipo.  



 

 

 
 

 

 

OBJETIVOS ESPECÍFICOS DE LA SITUACIÓN DE APRENDIZAJE 

1. Conocer los sensores de Nezha V2 y su funcionamiento básico.  

2. Aprender a programar el uso de los sensores de Nezha V2 para detectar obstáculos, 

líneas 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 táculos o seguir una línea).  

4. Fomentar el trabajo en equipo a través de la colaboración y la resolución de 

problemas.  

 

 



 

 

 
 

 

COMPETENCIAS ESPECÍFICAS Y CRITERIOS DE EVALUACIÓN 

COMPETENCIAS ESPECÍFICAS  CRITERIOS DE EVALUACIÓN 

Área de Educación Artística  Área de Educación Artística  

Competencia específica (n.º 1).  

Descubrir propuestas artísticas de diferentes  

géneros, estilos, épocas y culturas, para 

desarrollar  la curiosidad y el respeto por la 

diversidad.   

1.1. Descubrir propuestas artísticas de 

diferentes géneros, estilos, épocas y culturas, 

mostrando curiosidad y respeto por las 

mismas, así como el respeto a la libertad de 

expresión artística.  

1.2. Describir manifestaciones culturales y 

artísticas del entorno  próximo, explorando sus 

características.  

1.3. Aproximarse a la lectura del arte en sus 

contextos culturales e históricos, comprendiendo 

su significado y función.  

Competencia específica (n.º 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 básicos, y 

mostrando confianza en las capacidades propias, 

entre ellas danza, teatro, música, pintura…  

3.2. Expresar de forma guiada idea s, valores, 

sentimientos y emociones a través de 

manifestaciones artísticas sencillas, 

experimentando con los diferentes lenguajes e 

instrumentos a su alcance.  

  



 

 

 
 

 

 

COMPETENCIAS ESPECÍFICAS  CRITERIOS DE EVALUACIÓN 

 Área de Matemáticas  Área de Matemáticas  

Competencia específica (n.º 4).  

Utilizar el pensamiento computacional, 

organizando  datos, descomponiendo en partes, 

reconociendo  patrones, generalizando e 

interpretando,  modificando y creando 

algoritmos de forma guiada,  para modelizar y 

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 básicos del pensamiento 

computacional.  

4.2.  Emplear herramientas tecnológicas 

adecuadas en el proceso de resolución de 

problemas.  

Competencia específica (n.º 6).  

Comunicar y representar, de forma individual y  

grupal conceptos, procedimientos y resultados  

matemáticos, utilizando el lenguaje oral, escrito,  

gráfico, y la terminología apropiada, para dar  

significado y permanencia a las ideas 

matemáticas.   

6.1. Reconocer lenguaje matemático sencillo  

presente en la vida cotidiana en diferentes 

formatos, adquiriendo vocabulario específico, 

básico y mostrando comprensión del mensaje.  

6.2.  Explicar los procesos e ideas matemáticas, 

los pasos seguidos en la resolución de un 

problema o los resultados obtenidos, utilizando 

lenguaje matemático sencillo en diferentes 

formatos.   

Competencia específica (n.º 7).  

Desarrollar destrezas personales que ayuden a  

enfrentarse a retos matemáticos, fomentando la  

confianza en las propias posibilidades, 

aceptando el error como parte del proceso de 

aprendizaje y adaptándose a las situaciones de 

incertidumbre, para mejorar la constancia y 

disfrutar en el ap rendizaje de las matemáticas.  

7.1. Identificar las destrezas personales al 

abordar retos matemáticos, pidiendo ayuda solo 

cuando sea necesario y desarrollando así la 

autoconfianza.  

7.2. Mostrar actitudes positivas ante retos  

matemáticos tales como el esfuerzo y la 

flexibilidad, valorando el error como una 

oportunidad de aprendizaje.  

 

 

 

 

 



 

 

 
 

 

 

SABERES BÁSICOS 

SABERES BÁSICOS 

Área de Educación Artística.  

Bloque I  

MÚSICA Y DANZA  

El sonido y sus cualidades (tono, duración, timbre e intensidad): identificación visual y 

auditiva y  representación elemental de diversidad de sonidos.  

Estructuras rítmico - melódicas a través de diferentes grafías. -  La voz y los instrumentos 

musicales.  Agrupaciones: (coros, bandas, orquestas) y familias: (viento, cuerda, percusión). 

Identificación visual y  auditiva. Objetos sonoros. Cotidianos.   

 

 Áre a de Matemáticas  

Bloques D  

ÁLGEBRA  

Pensamiento Computacional  

Estrategias para la interpretación y modificación de algoritmos sencillos (reglas de juegos, 

instrucciones  secuenciales, bucles, patrones repetitivos, programación por bloques, robótica 

educativa...).  

Bloques F  

ACTITUDES Y APRENDIZAJE  

Sensibilidad y r espeto ante las diferencias individuales presentes en el aula: identificación y 

rechazo de  actitudes discriminatorias.   

Participación activa en el trabajo en equipo, escucha activa y respeto por el trabajo de los 

demás.  Reconocimiento y comprensión de l as experiencias de los demás ante las 

matemáticas.  Valoración de la contribución de las matemáticas a los distintos ámbitos del 

conocimiento humano.  

 

 

  



 

 

 
 

 

METODOLOGÍA Y TEMPORALIZACIÓN 

METODOLOGÍA  

Entre los aspectos metodológicos que destacan particularmente en esta situación de 

aprendizaje están:  

La metodología se basa en el enfoque activo  y participativo , con un fuerte componente 

práctico y experimental. Los estudiantes aprenderán haciendo, lo qu e les permitirá 

comprender la relación entre la programación y el mundo físico que los rodea.  

● Enfoque pedagógico : 

○ Aprendizaje basado en proyectos (ABP) : Lo s  a lu m n o s  a p re n d e rá n  a  tra vé s  d e  la  

c re a c ió n  d e  p ro ye c to s  s im p le s  u tiliza n d o  Mic ro :b it, c o m o  c o n o c e r lo s  s e n s o re s  

d e  Ne zh a  V2 y s u  fu n c io n a m ie n to  b á s ic o  y a p re n d e r a  p ro g ra m a r e l u s o  d e  lo s  

s e n s o re s  d e  Ne zh a  V2 p a ra  d e te c ta r o b s tá c u lo s , lín e a s  o  c a m b io s  e n  e l e n to rn o . 

○ Aprendizaje cooperativo : Lo s  e s tu d ia n te s  tra b a ja rá n  e n  p a re ja s  o  p e q u e ñ o s  

g ru p o s  p a ra  fo m e n ta r la  c o la b o ra c ió n  y e l a p re n d iza je  c o n ju n to . 

○ Metodología activa : A tra vé s  d e  la  e xp e rim e n ta c ió n  y e l u s o  d e  m a te ria le s  

te c n o ló g ic o s , lo s  a lu m n o s  te n d rá n  u n a  p a rt ic ip a c ió n  a c tiva  e n  e l p ro c e s o  d e  

a p re n d iza je . 

○ Gamificación : In tro d u c c ió n  d e  re to s  y p e q u e ñ a s  c o m p e tic io n e s  e n  e l a u la  p a ra  

m o tiva r a  lo s  a lu m n o s . 

● Organización del aula : 

○ Lo s  a lu m n o s  e s ta rá n  o rg a n iza d o s  e n  parejas  o  p e q u e ñ o s  g ru p o s  p a ra  q u e  

p u e d a n  c o la b o ra r y a yu d a rs e  m u tu a m e n te  e n  la s  ta re a s . 

A lo  la rg o  d e l p ro ye c to  s e  p la n te a n  ta re a s  c o n  d ife re n te s  t ip o s  d e  agrupamiento:  

Individual : s e  u tiliza  fu n d a m e n ta lm e n te  e n  a c t ivid a d e s  e va lu a tiva s  o  d e  c o m p ro b a c ió n .  

Pareja : s e  u t iliza  e n  a c tivid a d e s  e n  la s  q u e  s e a  n e c e s a ria  la  c o la b o ra c ió n  c o m o  h e rra m ie n ta  

d e  n ive le s  m ú lt ip le s . 

Grupo clase : s e  u t iliza  e n  a c tivid a d e s  d e  re fle xió n .  



 

 

 
 

 

La s  ta re a s  q u e  re q u ie re n  e l u s o  d e l o rd e n a d o r p u e d e n  s e r re a liza d a s  e n  p a re ja , c o m p a rtie n d o  

u n  m is m o  d is p o s it ivo  e n  c a s o  d e  s e r n e c e s a rio  o  e n  c a s o  d e  q u e  lo  e s t im e  e l d o c e n te  c o m o  

m e d id a  d e  a p o yo  a  e s tu d ia n te s  c o n  d ific u lta d e s .  

Pa ra  h a c e r lo s  a g ru p a m ie n to s  s e  re c o m ie n d a  e l tra b a jo  p o r p a re s , m e n to r- p u p ilo  o  la  tu to ría  

e n tre  ig u a le s , c o n s is te  e n  q u e  d o s  c o m p a ñ e ro s  o  c o m p a ñ e ra s  d e  la  m is m a  c la s e  y e d a d , 

tra b a je n  d e  fo rm a  c o o p e ra t iva .  

La  a yu d a  q u e  s e  p ro p o rc io n e  d e b e  s e r s ie m p re  e n  fo rm a  d e  e xp lic a c io n e s  y n o  s o lu c io n e s .  

Es  fu n d a m e n ta l s e le c c io n a r d e  fo rm a  a d e c u a d a  a  la s  p a re ja s  y d a r u n a  p e q u e ñ a  fo rm a c ió n  

a l tu to r o  tu to ra  p a ra  q u e  a tie n d a  s ie m p re  la s  d e m a n d a s  d e  a yu d a  d e  s u  c o m p a ñ e ro  d e  

m a n e ra  c o n s tru c t iva .  

De  ig u a l fo rm a , s e  in c lu ye n  ta m b ié n  e je rc ic io s  q u e  d e b e n  re s o lve r d e  fo rm a  in d ivid u a l. 

Fu n d a m e n ta lm e n te , a q u e llo s  c o n  u n  c a rá c te r m á s  e va lu a t ivo . En  e s te  c a s o , c o n vie n e  q u e  e l 

d o c e n te  fa c ilite  u n  s e g u im ie n to  y a p o yo  a  to d o  e l a lu m n a d o  y o c u p e  e l ro l d e  g u ía  o  a yu d a . 

○ Se  u tiliza rá n  dispositivos tecnológicos  (tabletas, ordenadores) para acceder a 

la plataforma de programación MakeCode  y trabajar con Micro:bit Y Nezha V2.  

○ El e s p a c io  d e l a u la  d e b e  e s ta r p re p a ra d o  p a ra  p e rm it ir la  m a n ip u la c ió n  d e  lo s  

d is p o s it ivo s  Mic ro :b it y o tro s  m a te ria le s  a s o c ia d o s . 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 
 

 

 

TEMPORALIZACIÓN 

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

En este proyecto realizaremos un modelo de semáforo utilizando el Nezha Inventor's Kit V2. 

Aprenderemos sobre el control y la programación de luces LED y los aplicaremos a la 

producción de un semáforo. En este proyecto realizaremos un modelo de compuerta 

ultrasónica utilizando el Nezha Inventor's Kit V2. Aprenderemos cómo funcionan los sensores 

ultrasónicos, programación y otros conocimientos y los aplicaremos al modelo de la 

compuert a. 

Sesión 3 y 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 

automática. En esta lección, aprenderemos sobre el principio de apalancamiento y 

crearemos un dispositivo de tiro simple utilizando el kit de inventor Nezha V2. 

Apr enderemos cómo 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 permitirá a los 

estudiantes explorar cómo los robots pueden interactuar con el entorno y responder a 

condiciones como la humedad en el aire.  

 



 

 

 
 

 

Sesión 5 de 45 -  60:  Nuestro robot - sensor  

 

Esta actividad ha permitido a los estudiantes no solo aprender sobre la programación y la 

robótica, sino también entender cómo los robots pueden interactuar con su entorno de 

forma autónoma. A lo largo del proceso, los estudiantes han tenido la oportunidad  de 

experimentar con diferentes sensores y actuadores, diseñando y programando un robot 

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

tareas autónomas.  

ESPACIOS Y RECURSOS  

ESPACIOS  RECURSOS 

● Au la  d e  c la s e   

● Au la  d e  fu tu ro  

Recursos materiales.  

● Mic ro :b it ( u n o  p o r a lu m n o  o  

g ru p o ) . 

● Ne zh a  V2 (u n o  p o r g ru p o ) . 

● Ord e n a d o re s  c o n  a c c e s o  a  In te rn e t 

p a ra  p ro g ra m a r e n  Ma ke Co d e . 

● Ma te ria l p a ra  lo s  p ro ye c to s  (p a p e l, 

lá p ic e s , m a rc a d o re s , e tc .) . 

Recursos humanos.  

●  El p ro fe s o r tu to r tie n e  u n  p a p e l 

c ru c ia l e n  la  e d u c a c ió n  d e  s u s  

a lu m n o s . Se  e n c a rg a rá  d e  lle va r a  

c a b o  la s  a c tivid a d e s  y d e   

a d a p ta rla s  a  la s  n e c e s id a d e s  

in d ivid u a le s  d e  lo s  a lu m n o s . 



 

 

 
 

 

● El g ru p o  d e  a lu m n o s  q u e   s o n  lo s  

ve rd a d e ro s  p ro ta g o n is ta s  d e l 

p ro c e s o  d e  a p re n d iza je . 



 

 

 
 

 

PROCEDIMIENTOS, INSTRUMENTOS Y TÉCNICAS DE EVALUACIÓN 

PROCEDIMIENTOS, INSTRUMENTOS Y TÉCNICAS DE EVALUACIÓN 

1. Utilización de una evaluación continua. Utilizaremos la técnica de la observación 

directa y sistemática y el análisis de las tareas para obtener información sobre el 

avance que van teniendo los alumnos de forma individual.  

2. Rúbrica de evaluación para evaluar el trabajo individual y grupal a lo 

largo del  proyecto.  

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

situación de  aprendizaje.  

4. Diario robótico, en el cual el alumno/a recoge los paso s a seguir en el proyecto de 

Micro:bit con Nezha V2.  

5. Autoevaluación que queda recogida en el Diario de aprendizaje.  

 

 

  



 

 

 
 

 

ACTIVIDADES 

N.º sesión  Sesión 1 Y 2 

Temporalización  45 -  60 minutos cada sesión.  

Tipo de actividad  Trabajo por parejas.  

Descripción  Los sensores de luz  

 

Explicación inicial  

 

Explicación del Sensor de Luz : 

Se presentará el concepto del sensor de luz , que detecta la cantidad 

de luz en el entorno. Este sensor mide la intensidad de la luz, y según su 

lectura, el robot puede rea lizar distintas acciones.  

Los estudiantes aprenderán cómo 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 dirección).  

Introducción al Concepto del Semáforo  

Explicación teórica del semáforo : 

Se  p re s e n ta rá  e l c o n c e p to  b á s ic o  d e  u n  s e m á fo ro : u n  s is te m a  q u e  

re g u la  e l trá fic o  m e d ia n te  lu c e s  ( ro jo , a m a rillo  y ve rd e )  e n  d ife re n te s  

in te rva lo s . 

Lo s  e s tu d ia n te s  a p re n d e rá n  s o b re  la  fu n c ió n  d e  c a d a  lu z: 

■ Rojo : De te n e rs e . 

■ Verde : Ava n za r. 

■ Amarillo : Pre c a u c ió n . 

 



 

 

 
 

 

 

 

Demostración del funcionamiento del semáforo : 

Se hará una demostración sencilla de cómo un semáforo cambia de 

luces en un ciclo regular o al detectar un vehículo.  

 

Actividad 1: " El semáforo “  

Do m in a  e l u s o  y c o n tro l d e  la s  lu c e s  LED 

Ap re n d a  a  p ro g ra m a r e l e n c e n d id o  y a p a g a d o  d e  s e m á fo ro s  y a  

c a m b ia r s e c u e n c ia s  u t iliza n d o  Ne zh a  In ve n to r's  Kit V2 

De s a rro lla r la  c re a tivid a d  y e l p e n s a m ie n to  in n o va d o r. 

Lo s  s e m á fo ro s  d e s e m p e ñ a n  u n  p a p e l m u y im p o rta n te  e n  n u e s tra  vid a  

d ia ria , ya  q u e  c o n tro la n  e l flu jo  d e  trá fic o  y g a ra n tiza n  la  s e g u rid a d  via l. 

¿Te  im a g in a s  lo  in te re s a n te  y ú til q u e  s e ría  e l in ve n to  s i p u d ié ra m o s  

fa b ric a r n u e s tro  p ro p io  m o d e lo  d e  s e m á fo ro  y c o n tro la r s u  e s ta d o  d e  

e n c e n d id o  y a p a g a d o  y s u  s e c u e n c ia  d e  c a m b io ? 

 

¿Có m o  s e  p u e d e n  p ro g ra m a r la s  lu c e s  LED p a ra  c o n tro la r s u  e s ta d o  d e  

e n c e n d id o / a p a g a d o ? 



 

 

 
 

 

¿Có m o  s e  p u e d e  p ro g ra m a r u n a  s e c u e n c ia  d e  c a m b io  d e  s e m á fo ro , 

p o r e je m p lo , c ic lo  d e  lu z ro ja  e n c e n d id a  - > lu z ve rd e  e n c e n d id a  - > lu z 

a m a rilla  e n c e n d id a  - > lu z ro ja  e n c e n d id a ? 

¿Có m o  s e r c re a tivo  y d is e ñ a r u n  s e m á fo ro  c o n  u n a  a p a rie n c ia  y u n a  

s e c u e n c ia  d e  c a m b io s  ú n ic o s ? 

Co n s tru ye  u n  s e m á fo ro  c o n  b lo q u e s  s e g ú n  tu  p ro p io  d is e ñ o . 

 

 

A tra vé s  d e  e s te  e n la c e  p o d rá  s e g u ir la s  in s tru c c io n e s  p a ra  s u  

c o n s tru c c ió n :  

h ttp s :/ / wiki.e le c fre a ks .c o m / e n / m ic ro b it/ b u ild in g - b lo c ks / n e zh a -

in ve n to rs - kit- v2/ th e - tra ffic - lig h t  

 

 

https://wiki.elecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha-inventors-kit-v2/the-traffic-light
https://wiki.elecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha-inventors-kit-v2/the-traffic-light


 

 

 
 

 

A c o n tin u a c ió n , c o n e c te  e l LED ve rd e  a l c o n e c to r J 1, e l LED a m a rillo  a l J 2 

y e l LED ro jo  a l c o n e c to r J 3 d e  la  p la c a  d e  e xp a n s ió n  Ne zh a . 

 

 

 

La  p ro g ra m a c ió n  s e ría  la  s ig u ie n te : 

 



 

 

 
 

 

 

Pre s e n ta rlo  e n  p a re ja s  y c o m p a ra r lo s  re s u lta d o s  y la  e fe c tivid a d  d e  

c a d a  g ru p o . 

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.  



 

 

 
 

 

 

 

Tarea de desafío (variante):  

Compartir en parejas para que los estudiantes de cada pareja 

puedan compartir su proceso de producción y sus conocimientos, 

resumir los problemas y las soluciones que encontraron y evaluar sus 

fortalezas y debilidades.  

Los sensores de sonido  

Explicación in icial:  

Aprender cómo funcionan los sensores ultrasónicos  

Aprender a controlar el movimiento de puertas utilizando el kit de 

programación Nezha Inventor's Kit V2  

Desarrollar la creatividad y el pensamiento innovador.  

Un sensor ultrasónico  es un sensor de medición de distancia de uso 

común que puede detectar la distancia de un objeto enviando una onda 

ultrasónica y midiendo su tiempo de retorno.  

¿Imagina qué interesante y práctico sería el invento si pudiéramos hacer 

un modelo de una puert a utilizando un sensor ultrasónico y controlar 

automáticamente la apertura y el cierre de la puerta en función de la 

distancia detectada?  



 

 

 
 

 

 

Có m o  c re a r u n a  p u e rta  u ltra s ó n ic a  u t iliza n d o  m a te ria le s  d e  b lo q u e s  d e  

c o n s tru c c ió n . 

¿Có m o  s e  p u e d e n  p ro g ra m a r la s  m e d ic io n e s  d e l s e n s o r u ltra s ó n ic o  

p a ra  tra d u c irla s  e n  u n a  s e ñ a l d e  c o n tro l d e  m o vim ie n to  p a ra  la  

p u e rta ? 

¿Có m o  s e  p u e d e  a ju s ta r e l ra n g o  d e  m o vim ie n to  y la  ve lo c id a d  d e  la  

p u e rta  p a ra  a d a p ta rs e  a  d ife re n te s  e s c e n a rio s  d e  a p lic a c ió n ? 

¿Có m o  p u e d e s  s e r c re a tivo  y d is e ñ a r fo rm a s  ú n ic a s  d e  c o n tro la r la  

a p a rie n c ia  y e l m o vim ie n to  d e  la  p u e rta ? 

 

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

construcción según tu propio diseño. (30 min)  

Siga las instrucciones:  

 

 



 

 

 
 

 

A tra vé s  d e  e s te  e n la c e  p o d rá  s e g u ir la s  in s tru c c io n e s  p a ra  s u  

c o n s tru c c ió n :  

h ttp s :/ / wiki.e le c fre a ks .c o m / e n / m ic ro b it/ b u ild in g - b lo c ks / n e zh a -

in ve n to rs - kit- v2/ th e - u ltra s o n ic - s o u n d - g a te  

A c o n tin u a c ió n , c o n e c te  e l s e n s o r u ltra s ó n ic o  a l c o n e c to r J 1 y e l s e rvo  a l 

c o n e c to r S1 d e  la  p la c a  d e  e xp a n s ió n  Ne zh a . 

 

 

 

Pro g rá m a lo :  

 

 

 

 

 

https://wiki.elecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha-inventors-kit-v2/the-ultrasonic-sound-gate
https://wiki.elecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha-inventors-kit-v2/the-ultrasonic-sound-gate


 

 

 
 

 

A c o n tin u a c ió n , d e s c rib im o s  lo s  b lo q u e s  n e c e s a rio s  p a ra  re p lic a r e s te  

p ro g ra m a  b a s a d o  e n  la  im a g e n : 

1. Bucle "para siempre":  

○ In ic ia  u n  c ic lo  in fin ito  q u e  e je c u ta rá  e l p ro g ra m a  

c o n tin u a m e n te . 

2. Condicional "si -  si no":  

 

Condición:  

Si la  d is ta n c ia  m e d id a  p o r e l s e n s o r u ltra s ó n ic o  c o n e c ta d o  a l p u e rto  J 1 

e s  m a yo r q u e  2 c m  y m e n o r q u e  20  c m : 

Acciones:  

Mo s tra r u n  íc o n o  e n  la  p a n ta lla  d e l m ic ro c o n tro la d o r. 

Es ta b le c e r e l á n g u lo  d e l s e rvo  (36 0 °)  c o n e c ta d o  a  S1 e n  120 °. 

Pa u s a r la  e je c u c ió n  p o r 5 0 0 0  m s  (5  s e g u n d o s ) . 

"Si no":  

Si n o  s e  c u m p le  la  c o n d ic ió n  a n te rio r: 

Acciones:  

Mo s tra r u n  íc o n o  d ife re n te  e n  la  p a n ta lla . 

Es ta b le c e r e l á n g u lo  d e l s e rvo  (36 0 °)  c o n e c ta d o  a  S1 e n  18 0 °. 

Cu a n d o  e l s e n s o r u ltra s ó n ic o  d e te c ta  la  p ro xim id a d  d e  u n  o b je to , la  

p u e rta  s e  a b re  a u to m á tic a m e n te . 

Conclusión: (10  m in )  

Pre s e n ta r e n  p a re ja s  y c o m p a ra r lo s  re s u lta d o s  y la  e fe c tivid a d  d e  

c a d a  g ru p o , c o m e n ta n d o  la s  c a ra c te rís tic a s  y s u  fu n c io n a m ie n to .  



 

 

 
 

 

Recursos  
● Mic ro :b it ( u n o  p o r e s tu d ia n te  o  g ru p o ) . 

● Ne zh a  V2 (u n o  p o r g ru p o  o  p o r e s tu d ia n te , d e p e n d ie n d o  d e  la  

d is p o n ib ilid a d ) . 

● Ca b le  USB p a ra  c o n e c ta r la  Mic ro :b it a l o rd e n a d o r. 

● Pla ta fo rm a  Ma ke Co d e  (h ttp s :/ / m a ke c o d e .m ic ro b it .o rg ) . 

● Co n e xió n  e n tre  Mic ro :b it  y Ne zh a  V2 (u s u a lm e n te , m e d ia n te  

c a b le s  o  c o n e c to re s  e s p e c ífic o s  p a ra  in te g ra r e l Mic ro :b it c o n  e l 

ro b o t  Ne zh a  V2) . 

 
 
 
 

N.º sesión  Sesión 3 y 4  

Temporalización  4 5  -  60  m in u to s  c a d a  s e s ió n . 

Tipo de actividad  Tra b a jo  p o r p a re ja s . 

Descripción  El sensor de choque  

Explicación del Sensor de Choque: Se  p re s e n ta rá  e l c o n c e p to  d e  u n  

s e n s o r d e  c h o q u e , q u e  e s  u n  t ip o  d e  s e n s o r q u e  d e te c ta  c u a n d o  e l 

ro b o t  e n tra  e n  c o n ta c to  c o n  u n  o b s tá c u lo . En  e s te  c a s o , e l Ne zh a  V2 

c u e n ta  c o n  u n  s e n s o r d e  c h o q u e  q u e  p u e d e  a c tiva r d ife re n te s  

re s p u e s ta s . 

Se  e xp lic a rá  c ó m o  e s te  s e n s o r p u e d e  s e r u s a d o  p a ra  h a c e r q u e  e l 

ro b o t  "s e  d e te n g a " o  c a m b ie  d e  d ire c c ió n  c u a n d o  c o lis io n a  c o n  u n  

o b je to . 

Demostración práctica:  

Se  re a liza rá  u n a  d e m o s tra c ió n  m o s tra n d o  c ó m o  e l ro b o t Ne zh a  V2 

re a c c io n a  a n te  u n  c h o q u e  c o n  u n  o b je to . Lo s  e s tu d ia n te s  p o d rá n  ve r 

c ó m o  e l ro b o t d e te c ta  e l c h o q u e  y c ó m o  s e  p ro g ra m a  u n a  re s p u e s ta  



 

 

 
 

 

p a ra  e vita r q u e  e l ro b o t c h o q u e  re p e tid a m e n te . 

Comprender los principios básicos 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.  

Diseñar  y construir mecánicas y palancas adecuadas para lograr la 

acción de lanzamiento de baloncesto.  

Desarrollar habilidades de trabajo en equipo, resolución de problemas 

y pensamiento creativo.  

Actividad 1: El dispositivo de disparo (30 min)  

En esta actividad,  aprenderemos juntos cómo hacer un divertido 

dispositivo de tiro con el kit de inventor Nezha V2. El dispositivo de tiro 

nos ayudará a lanzar canastas automáticamente y hará que nuestras 

habilidades de tiro sean más precisas.  

A través del proceso de fabric ación de un dispositivo de lanzamiento, 

aprenderemos a utilizar el principio de palanca para diseñar y construir 

una estructura mecánica que nos ayude a lanzar una pelota de 

baloncesto. Exploramos el papel y los efectos de las palancas y 

experimentamos la aplicación del principio de palanca a través de 

ejercicios prácticos.  

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 ángulo de la 

palanca y observar los resultados del lanzamiento de la pelota de 

baloncesto. Estas actividades nos ayudarán a consolidar lo aprendido 

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

¿Cuál es el principio del apalancamiento? ¿ Cuál es su función en un 

dispositivo de lanzamiento de baloncesto?  



 

 

 
 

 

¿Có m o  s e  p u e d e  d is e ñ a r la  lo n g itu d  y e l á n g u lo  a d e c u a d o s  d e  la  

p a la n c a  p a ra  lo g ra r la  a c c ió n  d e  d is p a ro ? 

¿Qu é  p a rte s  d e l Ne zh a  In ve n to r Kit V2 s e  p u e d e n  u s a r p a ra  fa b ric a r u n  

d is p o s it ivo  d e  la n za m ie n to  d e  b a lo n c e s to ? 

¿Qu é  fu n c io n e s  y c a ra c te rís t ic a s  c re e s  q u e  d e b e  te n e r e l d is p o s it ivo  d e  

la n za m ie n to  d e  b a lo n c e s to ? 

¿Tie n e  a lg u n a  id e a  d e  m e jo ra  o  in n o va c ió n ? 

Ha z u n  a ro  d e  b a lo n c e s to  c o n  b lo q u e s  s e g ú n  tu  p ro p io  d is e ñ o . 

 

 

A través de este enlac e podrá seguir las instrucciones para su 

construcción:  

https://wiki.elecfreaks.com/en/microbit/building - blocks/nezha -

inventors - kit - v2/the - shooting - device  

A continuación, conecte el sensor de choque al J1 y el servo al S1 de la 

placa de expansión Nezha.  

https://wiki.elecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha-inventors-kit-v2/the-shooting-device
https://wiki.elecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha-inventors-kit-v2/the-shooting-device


 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 
 

 

Pro g ra m a c ió n :  

 

Pre s io n a  e l s e n s o r d e  c h o q u e  p a ra  d is p a ra r. 

 

 



 

 

 
 

 

Tarea de desafío: (variante) (10 min) por parejas intentarán anotar en 

las zonas delimitadas de 1, 2 y 3 puntos. La pareja que más puntos 

consiga gana.  

Conclusión:(10 min):  

Cada pareja expondrá su proyecto, comentando qué mejoras podría 

hacer para que fuera más rápido.  

Los sensores de humedad  

Introducción al Sensor de Humedad (20 minutos)  

Exp lic a c ió n  d e l Se n s o r d e  Hu m e d a d : 

Se  p re s e n ta rá  e l c o n c e p to  d e  u n  s e n s o r d e  h u m e d a d , q u e  m id e  la  

c a n tid a d  d e  h u m e d a d  e n  e l a ire  o  e n  e l e n to rn o  c e rc a n o . El s e n s o r 

p u e d e  e n via r d a to s  q u e  in d ic a n  s i la  h u m e d a d  e s  b a ja  o  a lta . 

Lo s  e s tu d ia n te s  a p re n d e rá n  q u e  la  h u m e d a d  e s  u n a  va ria b le  

im p o rta n te  e n  va rio s  c o n te xto s , c o m o  e n  la  a g ric u ltu ra , e l c o n tro l 

c lim á tic o , y e n  s is te m a s  a u to m á tic o s  d e  c o n tro l d e  te m p e ra tu ra  y 

h u m e d a d . 

Demostración práctica:  

Si e s  p o s ib le , s e  m o s tra rá  c ó m o  u n  s e n s o r d e  h u m e d a d  p u e d e  m e d ir la  

h u m e d a d  e n  u n  e n to rn o  re a l ( p o r e je m p lo , a l c o lo c a r e l s e n s o r c e rc a  

d e  u n  re c ip ie n te  c o n  a g u a  o  e n  u n  lu g a r h ú m e d o ) . 

Actividad 1 :  El perchero inteligente (30min)  

En  e s te  p ro ye c to , u tiliza re m o s  e l kit d e  in ve n to r Ne zh a  V2 p a ra  h a c e r 

u n  m o d e lo  d e  u n  te n d e d e ro  in te lig e n te . Ap re n d e re m o s  c ó m o  

fu n c io n a  e l s e n s o r d e  h u m e d a d  d e l s u e lo , la  p ro g ra m a c ió n  y o tro s  

c o n o c im ie n to s  y lo s  a p lic a re m o s  a l m o d e lo  d e  te n d e d e ro . El 

te n d e d e ro  s e  c o n tra e  a u to m á tic a m e n te  c u a n d o  e l s e n s o r d e  



 

 

 
 

 

h u m e d a d  d e l s u e lo  q u e  s e  e n c u e n tra  s o b re  la  u n id a d  d e te c ta  llu via  y 

s e  e xtie n d e  c u a n d o  e l s e n s o r d e  h u m e d a d  d e l s u e lo  q u e  s e  e n c u e n tra  

s o b re  la  u n id a d  n o  d e te c ta  llu via . 

Ap re n d e r c ó m o  fu n c io n a  u n  s e n s o r d e  h u m e d a d  d e l s u e lo . 

Ap re n d e r a  u t iliza r e l Ne zh a  In ve n to r's  Kit V2 p a ra  p ro g ra m a r y c o n tro la r 

la  re tra c c ió n  d e l te n d e d e ro . 

De s a rro lla r e l tra b a jo  e n  e q u ip o , la  c re a tivid a d  y la s  h a b ilid a d e s  d e  

re s o lu c ió n  d e  p ro b le m a s  d e  lo s  e s tu d ia n te s . 

 

Un tendedero inte ligente  es un dispositivo que se ajusta 

automáticamente a las condiciones climáticas y se retrae.  

 ¿Te imaginas lo práctico y práctico que sería si pudiéramos hacer un 

modelo de tendedero inteligente utilizando un sensor de humedad del 

suelo y retenerlo o extenderlo automáticamente al detectar las 

condiciones de lluvia?  

● ¿Có m o  s e  p u e d e  lo g ra r la  d e te c c ió n  d e  a g u a  d e  llu via  u t iliza n d o  

u n  s e n s o r d e  h u m e d a d  d e l s u e lo ? 

● ¿Có m o  s e  p u e d e n  p ro g ra m a r lo s  re s u lta d o s  d e  d e te c c ió n  d e l 

s e n s o r d e  h u m e d a d  d e l s u e lo  p a ra  tra d u c irlo s  e n  u n a  s e ñ a l d e  

c o n tro l te le s c ó p ic a  p a ra  e l te n d e d e ro ? 

● ¿Có m o  s e r c re a tivo  y d is e ñ a r u n a  e s tru c tu ra  d e  re jilla  d e  

s e c a d o  ú n ic a  y u n  m e c a n is m o  d e  a ju s te  a u to m á tic o ? 

Tra b a ja re m o s  p o r p a re ja s  p a ra  c re a r u n  te n d e d e ro  in te lig e n te  a  p a rt ir 

d e  b lo q u e s  d e  c o n s tru c c ió n  s e g ú n  s u  p ro p io  d is e ñ o . 



 

 

 
 

 

 

A tra vé s  d e  e s te  e n la c e  p o d rá  s e g u ir la s  in s tru c c io n e s  p a ra  s u  

c o n s tru c c ió n :  

h ttp s :/ / wiki.e le c fre a ks .c o m / e n / m ic ro b it/ b u ild in g - b lo c ks / n e zh a -

in ve n to rs - kit- v2/ th e - s m a rt- c lo th e s - ra c k 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

https://wiki.elecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha-inventors-kit-v2/the-smart-clothes-rack
https://wiki.elecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha-inventors-kit-v2/the-smart-clothes-rack


 

 

 
 

 

 

A c o n tin u a c ió n , c o n e c te  e l s e n s o r d e  c h o q u e  a l J 1 y e l s e rvo  a l S1 d e  la  

p la c a  d e  e xp a n s ió n  Ne zh a . 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 
 

 

Pro g ra m a c ió n : 

 

 

 

Tarea de desafío : (variante)  Presentados en parejas, los estudiantes 

prueban, afinan y optimizan sus robots para mejorar la precisión y 

estabilidad de su seguimiento de línea, comparando los resultados y la 

efectividad de cada grupo.  

El estante de secado se contrae automáticamente 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.  



 

 

 
 

 

 

 

Conclusión :(10 min):  

Cada grupo presentará su proyecto, mostrando cómo su robot utiliza 

el sensor  de humedad  para reaccionar a las condiciones ambientales. 

Explicarán cómo programaron el comportamiento del robot y las 

acciones realizadas en función de la humedad detectada.  

Reflexión : 

Los estudiantes reflexionarán sobre los retos que enfrentaron al 

pro gramar el robot para detectar la humedad y cómo ajustaron su 

código y escenario para obtener los mejores resultados.  

También discutirán las aplicaciones reales de los sensores de 

humedad, como el monitoreo de la humedad en la agricultura o en 

sistemas de c ontrol climático.  

 

Recursos  
● Mic ro :b it ( u n o  p o r e s tu d ia n te  o  g ru p o ) . 

● Ne zh a  V2 (u n o  p o r g ru p o  o  p o r e s tu d ia n te , d e p e n d ie n d o  d e  la  

d is p o n ib ilid a d ) . 

● Ca b le  USB p a ra  c o n e c ta r la  Mic ro :b it a l o rd e n a d o r. 



 

 

 
 

 

● Pla ta fo rm a  Ma ke Co d e  (h ttp s :/ / m a ke c o d e .m ic ro b it .o rg ) . 

● Co n e xió n  e n tre  Mic ro :b it  y Ne zh a  V2 (u s u a lm e n te , m e d ia n te  

c a b le s  o  c o n e c to re s  e s p e c ífic o s  p a ra  in te g ra r e l Mic ro :b it c o n  e l 

ro b o t  Ne zh a  V2) . 

 
 
 

N.º sesión  Sesión 5  

Temporalización  45 -  60 minutos  

Tipo de actividad  Trabajo por parejas  

Descripción  

Nuestro robot - sensor  

Actividad 1:  El perro robot  

En  e s ta  a c tivid a d , a  tra vé s  d e  e s te  p ro ye c to , a p re n d e re m o s  a  u s a r 

m o to re s  y o tro s  c o m p o n e n te s , c o m p re n d e re m o s  lo s  p rin c ip io s  b á s ic o s  

d e  la  d in á m ic a  m e c á n ic a  y d e s a rro lla re m o s  n u e s tra  c re a tivid a d  y 

h a b ilid a d e s  p a ra  re s o lve r p ro b le m a s . In te g ra r s e n s o re s  c o m o  sensores 

de distancia  o  sensores de sonido  p a ra  d e te c ta r o b s tá c u lo s  o  

c a m b io s  e n  e l e n to rn o . 

 

El sensor de distancia  s e  u tiliza  p a ra  m e d ir la  p ro xim id a d  d e  o b je to s  

a lre d e d o r d e l ro b o t. En  e l c a s o  d e  Nezha V2 , e l s e n s o r d e  d is ta n c ia  m á s  

c o m ú n m e n te  u t iliza d o  e s  e l sensor ultrasónico , q u e  m id e  la  d is ta n c ia  

a  u n  o b je to  u s a n d o  o n d a s  d e  s o n id o  d e  a lta  fre c u e n c ia . 

 

 

 



 

 

 
 

 

Funcionamiento del Sensor de Distancia:  

● El sensor ultrasónico  e m ite  o n d a s  d e  s o n id o  q u e  re b o ta n  

c u a n d o  e n c u e n tra n  u n  o b je to  c e rc a n o . 

● El tie m p o  q u e  ta rd a  la  o n d a  e n  re g re s a r a l s e n s o r s e  u tiliza  p a ra  

c a lc u la r la  d is ta n c ia  a l o b je to . 

Aplicaciones del Sensor de Distancia:  

● Evitar obstáculos : Ha c e r q u e  e l ro b o t d e te c te  o b s tá c u lo s  y 

c a m b ie  d e  d ire c c ió n  a u to m á tic a m e n te . 

● Medir distancias : Utiliza r e l s e n s o r p a ra  m e d ir la  d is ta n c ia  e n tre  

e l ro b o t y u n  o b je to  e s p e c ífic o . 

● Seguir un camino o línea : El ro b o t p u e d e  s e g u ir u n a  lín e a  

m a n te n ie n d o  u n a  d is ta n c ia  c o n s ta n te  c o n  lo s  o b je to s  a  s u  

a lre d e d o r. 

Co n o c e r la s  c a ra c te rís tic a s  b á s ic a s  y lo s  h á b ito s  d e  c o m p o rta m ie n to  

d e  lo s  p e rro s . Do m in a r lo s  c o m p o n e n te s  b á s ic o s  y e l u s o  d e l kit  Ne zh a  

In ve n to r's  V2. 

Ap re n d e r a  u t iliza r lo s  m o to re s  y o tro s  c o m p o n e n te s  p a ra  c re a r u n  

c a c h o rro  m e c á n ic o . 

Co m p re n d e r lo s  p rin c ip io s  b á s ic o s  d e  la  d in á m ic a  m e c á n ic a , c o m o  e l 

c o n tro l d e  e n g ra n a je s  y m o vim ie n to . 

Co n s tru ye  u n  c a c h o rro  m e c á n ic o  c o n  b lo q u e s  s e g ú n  tu  p ro p io  d is e ñ o . 

 

 



 

 

 
 

 

 

A tra vé s  d e  e s te  e n la c e  p o d rá  s e g u ir la s  in s tru c c io n e s  p a ra  s u  

c o n s tru c c ió n :  

h ttp s :/ / wiki.e le c fre a ks .c o m / e n / m ic ro b it/ b u ild in g - b lo c ks / n e zh a -

in ve n to rs - kit- v2/ th e - d o g - ro b o t  

 

A c o n tin u a c ió n , c o n e c te  e l s o n a r:b it a l p u e rto  J 1 y e l m o to r a l p u e rto  M1 

e n  la  p la c a  d e  e xp a n s ió n  Ne zh a . 

 

https://wiki.elecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha-inventors-kit-v2/the-dog-robot
https://wiki.elecfreaks.com/en/microbit/building-blocks/nezha-inventors-kit-v2/the-dog-robot


 

 

 
 

 

 

 

Pro g ra m a c ió n :  

 

El p e rro  m e c á n ic o  c a m in a  h a c ia  a d e la n te  y s e  d e t ie n e  

a u to m á tic a m e n te  c u a n d o  e n c u e n tra  u n  o b s tá c u lo . 



 

 

 
 

 

 

 

 

Tarea de desafío :  (variante)  

Cada pareja tendrá diferentes obstáculos para v er si su mascota se 

frena correctamente.  

Conclusión:  

Los estudiantes han trabajado con sensores de distancia y sonido, 

aprendiendo cómo los robots pueden interactuar con su entorno. 

Utilizaron motores para mover el robot y programaron respuestas 

automati zadas a estímulos, simulando comportamientos de una 

mascota real, como moverse hacia la fuente de un sonido o evitar 

obstáculos.  

Cada pareja explica su programación al resto de compañeros.  

Recursos  
● Mic ro :b it ( u n o  p o r e s tu d ia n te  o  g ru p o ) . 

● Ne zh a  V2 (u n o  p o r g ru p o  o  p o r e s tu d ia n te , d e p e n d ie n d o  d e  la  

d is p o n ib ilid a d ) . 

● Ca b le  USB p a ra  c o n e c ta r la  Mic ro :b it a l o rd e n a d o r. 



 

 

 
 

 

● Pla ta fo rm a  Ma ke Co d e  (h ttp s :/ / m a ke c o d e .m ic ro b it .o rg ) . 

● Co n e xió n  e n tre  Mic ro :b it  y Ne zh a  V2 (u s u a lm e n te , m e d ia n te  

c a b le s  o  c o n e c to re s  e s p e c ífic o s  p a ra  in te g ra r e l Mic ro :b it c o n  e l 

ro b o t  Ne zh a  V2) . 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

A continuación, os mostramos los diferentes instrumentos de evaluación utilizados en 
esta situación de aprendizaje:  



 

 

 
 

 

RÚBRICA DE EVALUACIÓN  

 Excelente  Satisfactorio  Mejorable  Insuficiente  

Conoce los elementos 

de Nezha V2  

Lo ha hecho  

de manera  

autónoma (1)  

Lo ha hecho 

pero necesita 

ayuda  

(0.75)  

Lo ha hecho,  

pero ha  

necesitado una 

guía continua (0.5)  

No ha podido 

hacerlo (0.25)  

Sabe para qué sirven 

los elementos de la 

placa Micro:Bit con 

Nezha V2  

Lo ha hecho  

de manera  

autónoma (1)  

Lo ha hecho, pero 

ha necesitado 

ayuda (0.75)  

Lo ha hecho,  

pero ha  

necesitado una 
guía continua (0.5)  

No ha podido 

hacerlo (0.25)  

Sabe construir un  

circuito con la placa y su 

ordenador  

Sería capaz de 

explicarlo (1)  

Lo ha entendido y 

sabría explicarlo 
con ayuda (0.75)  

Lo ha  

entendido pero no 
sabría  

explicarlo (0.5)  

No lo ha  

entendido (0.25)  

Ha programado  

correctamente  

Sería capaz de 

explicarlo (1)  

Lo ha entendido y 

sabría explicarlo 

con ayuda (0.75)  

Lo ha  

entendido pero no 

sabría  

explicarlo (0.5)  

No lo ha  

entendido (0.25)  

Sabe explicar cómo ha 

hecho su programa  

Sería capaz de 

explicarlo (1)  

Lo ha entendido y 

sabría explicarlo 

con ayuda (0.75)  

Lo ha  

entendido pero no 

sabría  

explicarlo (0.5)  

No lo ha  

entendido (0.25)  

Ha elaborado una  

programación con las 

funciones adecuadas  

Sería capaz de 

explicarlo (1)  

Lo ha entendido y 

sabría explicarlo 

con ayuda (0.75)  

Lo ha hecho,  

pero ha  

necesitado una 
guía continua (0.5)  

No lo ha  

entendido (0.25)  

Su placa funciona de 

verdad  

Lo ha hecho  

de manera  
autónoma (1)  

Lo ha hecho, pero 

ha necesitado 
ayuda (0.75)  

Lo ha hecho,  

pero ha  
necesitado una 

guía continua (0.5)  

No ha podido 

hacerlo (0.25)  

Ha realizado las tareas 

individuales  

Lo ha hecho  
de manera  

autónoma (1)  

Lo ha hecho, pero 
ha necesitado 

ayuda (0.75)  

Lo ha hecho,  
pero ha  

necesitado una 

guía continua  

No ha podido 
hacerlo (0.25)  



 

 

 
 

 

Ha realizado las tareas 

grupales  

Sería capaz de 

explicarlo (1)  

Lo ha entendido y 

sabría explicarlo 
con ayuda (0.75)  

Lo ha  

entendido pero no 
sabría  

explicarlo (0.5)  

No lo ha  

entendido (0.25)  
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