£spAZO MAKER NA EDUCACION PRIMARL

ODE 3: MAN ROBOTICA

Verdnica Camina Garcia
Miguel Otero Bernardez




ODE 3: “Man robotica”

INDICE:

INTRODUCION

RELACION DA ROBOTICA COAS MATERIAS DO CURRICULO
ODE 3: MAN ROBOTICA. DESCRICION. ......c.ouiiiiiiiiieieiieiesiessissssisss s 5
OBXECTIVOS
COMPETENCIAS BASICAS
CONTIDOS
METODOLOXIA
EQUIPOS DE TRABALLO COOPERATIVO
25.  MATERIAIS
2.6.  ESPAZO
2.7.  ACTIVIDADES
2.8.  DURACION
29.  AVALIACION
2.9.1. PROCESO DA AVALIACION
2.9.2. FERRAMENTAS DE AVALIACION
2.9.2.1. TABOAS DE OBSERVACION
2.9.2.2. OBSERVACION DIRECTA
2.9.2.3. VALORACIONS INDIVIDUAIS
2.9.2.4. RUBRICAS
2.9.2.5. ESTANDARES E COMPETENCIAS ASOCIADAS

PROXECTO: MAN ROBOTICA




ODE 3: “Man robotica”

INTRODUCION

A Lei organica 2/2006, do 3 de maio, de educacion (modificada pola Lei
orgénica 8/2013, do 9 de decembro, para a mellora da calidade educativa) establece, no
seu artigo 1, como un dos principios basicos que inspira o sistema educativo o fomento

e a promocidn da investigacion, a experimentacion e a innovacion educativa.

Neste senso, a robotica educativa pode xogar un papel destacado xa que permite
traballar as areas de Ciencias, Tecnoloxia, Enxefieria e Matematicas (STEM nas suas

siglas en inglés) de xeito integrado e afectando a calquera das materias do curriculo.

Introducién & robdtica na educativa primaria, € un programa da
Conselleria de Educacion da Xunta de Galicia que nace co fin de que o alumnado poida
iniciarse en contidos relacionados coa programacion basica, robdtica asi coma
desenvolver o ambito STEM. O programa esta desefiado para o alumnado dende 4° ata

6° curso de educacion primaria.

Este programa intégrase dentro da Estratexia Galega de Crecemento Dixital, en

ﬁ dixital
CONCreto Na = mmw o |

Esta estratexia impulsada pola Administracion autondmica
busca o avance no uso das tecnoloxias, con dous obxectivos a destacar, por unha banda,
que no curso 2020-2021 “todo o alumnado de educacion obrigatoria tefia formacion en
robotica e programacioén” e, ademais, sexa posible romper a brecha de xénero nos
estudos STEM, fomentando a vocacion cientifico-tecnoldxica nun maior nimero de

alumnas.

A presente ODE forma parte do proxecto “Integracion dun espazo maker na
educacion primaria” para traballar na aula de sexto de educacion primaria cos kits que
se entregan aos centros dependentes da Conselleria de Educaciéon da Xunta de Galicia
dentro do programa de “Introducion & roboética na educacidon primaria”. A materia de
robotica formaria parte do horario escolar de sexto, sendo a materia de libre

configuracion.

Este proxecto traballa as competencias das diversas areas que forman parte do
curriculo de xeito global integrando as TICs. Neste proxecto e, por ende, en cada unha

das ODEs nas que se desenvolve, traballase o eido STEAM a través da integracion dos
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elementos dos kits con materiais comudns e de baixo custo. Usamos o termo STEAM e
non STEM porque na integracion do espazo maker na aula é fundamental ter en conta o
eido artistico creativo na elaboracién de cada proxecto. A creatividade é fundamental
nunha sociedade en constante cambio. A idea é que o alumnado poida desefiar, crear,
pensar, resolver problemas, compartir... de xeito autdbnomo e sempre a partir da practica

directa.

O espazo maker estd desefiado para favorecer a inclusion e a atencion &
diversidade, para achegar a tecnoloxia e para garantir un entorno de aprendizaxe seguro,

ludico e acorde coas capacidades e competencias do alumnado de primaria.

1. RELACION DA ROBOTICA COAS MATERIAS DO CURRICULO

O curriculo na educacién primaria esta desenvolto dende o ambito competencial.
Un dos mellores xeitos para traballar as competencias € facelo a través de proxectos
globalizados que incorporen todas as materias de xeito coherente e motivador.

En cada unha das ODEs preséntase unha secuencia didactica de obxectivos e
contidos que pertencen as distintas areas do curriculo co fin Gltimo de introducir ao

alumnado nun entorno de programacion dixital basica.

Deste xeito abordaremos contidos relacionados coas diferentes materias.
Na area de matematicas entre outros:
v’ Analizar e organizar a informacion
v Resolver problemas
v Recoller e analizar datos
v Calcular
v'Inferir os cofiecementos adquiridos a distintas situacions
No &mbito das ciencias:
v Traballar con conceptos fisicos como a velocidade, potencia,
gravidade, magnetismo...
Achegarnos a conceptos como a electricidade e enerxia
Aplicar o método cientifico
Experimentar de xeito directo
Traballar conceptos como a meteoroloxia, forza, maquinas simples e

compostas...




ODE 3: “Man robotica”

Na érea de lingua:
v Facer hipoteses e sacar conclusions
Ler e interpretar instrucions
Organizar e ordenar sucesos
Expofier de xeito oral
Debater e intercambiar ideas, opinions...
Comprender diferentes tipos de texto
Argumentar
v’ Escoitar de xeito activo
No eido artistico-creativo:
v Crear, desefar e desenvolver proxectos
v Empregar diferentes tipos de materiais
v' Utilizar as tics para desenvolver os proxectos
v" Desenvolver distintos puntos de vista
Sen esquecer outros ambitos coma o traballo dos valores civicos e sociais
fundamentais para que as persoas poidan vivir nunha sociedade democratica asi coma
construir a sta propia identidade. Os proxectos buscan que os alumnos/as poidan
desenvolver as slas posibilidades ao maximo respectando sempre aos Sseus
compafieiros, traballando a tolerancia e a frustracion. Reforzaremos a participacion
activa para ter grupos con cohesion e por en valor o traballo propio, asi coma unha fase
final de reflexion respectuosa e activa que nos permita mellorar todo o proceso

educativo

2. ODE 3: MAN ROBOTICA. DESCRICION.

O espazo maker pretende ser un espazo de pescuda e posta en practica cos kits
e despois de desenvolver pequenas practicas de programacion na aula. As practicas que
imos realizando neste espazo vanse complicando a medida que imos avanzando nos
nosos cofiecementos. Cada novo proxecto sempre require implementar os cofiecementos
das préacticas anteriores para poder crear outros novos.

Uniremos esta practica co tema de ciencias das maquinas simples e complexas.
A practica consiste en crear unha maquina robotizada, neste caso unha man,
empregando material de refugallo para crear a estrutura. A man dun alumno/a pode ser

0 molde e os elementos do kit usarémolos para darlle movemento.
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Nesta practica xa non imos usar o MBOT montado sendn que usaremos a
placa base e 0s sensores (servomotor e potenciometro) unidos ao material creado para
facer un proxecto STEAM.

O servomotor é un motor pequeno que usamos cando necesitamos unha

precision maxima. A hora de usar un servo debemos ter en conta unha serie de factores:

e Para conectar o servomotor precisamos usar o médulo adaptador.

e Debemos fixarnos en que banco colocamos o porto para usalo

correctamente cando programemaos:

fijar servo GIEN G2 sngulo €9

e O servomotor xira en angulo ata 180°. Para programar debemos colocar o
servo na posicién de partida que queremos, hai que facelo usando o

programa MBOT e non coa man xa que a parte plastica € moi débil e ao

forzala pode romper.
e Non ten moita forza. E para elementos pequenos e de pouco peso.

O potenciémetro axudanos a controlar a velocidade do servomotor (ou para
controlar a intensidade dos LEDs, para controlar o volume...) Neste caso vainos axudar
a controlar os xiros do servo facendo que a man robdtica se abra e se peche, movemento
que proporcionara agarre.

Debemos facer a silueta da man en carton ou cartolina. Cada dedo debe estar
dividido en 3 partes (que representan as falanxes e dan mobilidade). As falanxes
dobraranse para darlle mobilidade ao cartdn e logo uniranse ao servomotor usando tanza
ou un cordel resistente (duro pero flexible e fino). A hora de pasar o cordel polas
falanxes hai que buscar un sistema para evitar 0 rozamento e que o cordel rompa (por
exemplo, pofier un anaco pequeno dunha palla de beber plastica en cada parte que se

dobra para pasar o fio por dentro)
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Formaremos equipos, en cada equipo designaremos (ou designaradn os propios
membros do equipo) un portavoz que lera as instrucions. Debemos seguir os pasos e

interpretar axeitadamente a informacion.

2.1. OBXECTIVOS

Coriecer e dominar a xestion, manexo e uso didactico do equipamento dos kits de
robética de primaria asi como do equipamento complementario.

Manexar e interpretar correctamente as indicaciéns para a elaboracion dunha
maqueta.

Planificar, desefiar, desenvolver e avaliar accions formativas de aula (de 6°) no

marco da integracion curricular da robotica, a programacion e a perspectiva maker.

Potenciar o traballo en grupo do alumnado do centro, favorecendo a autonomia e a
motivacion.

Potenciar a atencién & diversidade, permitindo diferentes ritmos e niveis de
execucion, favorecendo a inclusion das diferenzas do alumnado.

Respectar as normas de uso de materiais e de espazos na realizacién dos proxectos.
Realizar actividades motrices orientadas ao desefio e uso de diversos materiais.
Desenvolver as capacidades STEAM a través de proxectos practicos.

Desenvolver o eido creativo tanto na elaboracion da maqueta coma no solucion de
problemas.

Desefiar e desenvolver un proxecto STEAM en equipo durante un tempo
determinado.

Empregar material de refugallo e combinalo de xeito 6ptimo co material dos kits.
Distinguir maquinas simples das maquinas complexas.

Recofiecer as limitacidns fisicas aplicadas ao movemento.

Aplicar cofiecementos matematicos e de ciencias para a elaboracion da maqueta.
Pofier en préactica cofiecementos relacionados co movemento, espazo e forza.
Optimizar o tempo de traballo e distribuir as tarefas de xeito efectivo.

Valorar o traballo individual, grupal e dos outros equipos da aula.

Desenvolver as competencias e capacidades linglisticas facendo unha defensa oral

da maqueta presentada.
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2.2. COMPETENCIAS BASICAS

X/
L X4

Competencia en comunicacion linglistica: os alumnos/as van mellorar o seu

vocabulario especifico no ambito STEAM. A dindmica de equipos require da
comprension e seleccion de informacién asi coma da transmision da mesma. A
linguaxe computacional require o uso da linguaxe TIC de xeito efectivo asi coma o

cofiecemento e préctica da linguaxe de programacion.

X/
L X4

Competencia matemaética: a propia linguaxe computacional implica a posta en

practica de cofiecementos matematicos coma a medicion, angulos, xiros, resolucion
de problemas, aplicacion do pensamento loxico asi coma a aplicacion dos
cofiecementos tedricos traballados na aula en relacion a materia.

% Tratamento da informacion e competencia dixital: os kits asi coma o programa

L)

MBLOCK dalle a posibilidade aos alumnos/as de programar a través do sistema de
bloques, achegando contidos moi complexos as suas propias capacidades. Este
proxecto ademais axuda a que o alumnado adquira confianza a través dos seus

propios logros.

>

Competencia social e cidada: o traballo en equipo obriga, per se, a tomar decisions

o
hS

conxuntas, xestionar conflitos, dialogar, ceder, traballar o respecto e a tolerancia.

% Autonomia e iniciativa persoal: 0s equipos pero tamén cada alumno/a de xeito

L)

individual van ter que resolver unha serie de problemas para sacar o proxecto
adiante. Isto implica a toma de decisions asi coma ser quen de asumir as
consecuencias das mesmas. Por outro lado, a creatividade esta moi presente en todas
as ODEs. Esta é unha das capacidades menos traballadas no eido educativo e onde a

iniciativa persoal é absolutamente protagonista.

>

Competencia de aprender a aprender: as ODEs estan en progresion e requiren

o
A

aplicar os cofiecementos adquiridos previamente. O uso de estratexias para resolver
0s novos retos, a analise e seleccion da informacion asi coma a posta en comdn
axudanos a adquirir cofiecementos de xeito autdbnomo asi coma a implementar o

aprendido na nosa vida cotia.
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2.3. CONTIDOS

Normas de uso de materiais e de espazos na realizacion dos proxectos.
STEAM a través de proxectos practicos.

Desefio e desenvolvemento dun proxecto STEAM.

Emprego de material de refugallo e optimizacion do mesmo

Maquinas simples e maquinas complexas.

Limitacions fisicas aplicadas ao movemento.

Corfiecementos matematicos e de ciencias para a elaboracion da magueta.
Movemento, espazo e forza.

Valoracion do traballo individual e grupal

Competencias e capacidades lingiisticas.

2.4. METODOLOXIA

Para levar a cabo a ODE partiremos dos principios da aprendizaxe baseada en
proxectos (ABP), esta céntrase no propio estudante e promove a sla motivacion
intrinseca, ademais, estimula a aprendizaxe cooperativa e permite que os estudantes
realicen melloras continuas nas suas actuacions ou presentacions.

No ABP os estudantes son parte activa na construcion das suas aprendizaxes.
Para iso partiremos do que xa saben para que a aprendizaxe sexa significativa e seran
eles mesmos 0s que a constriian a partir de contextos significativos converténdose asi en
protagonistas da sua propia aprendizaxe.

O ABP baséase nas teorias constructivistas que postulan a necesidade de
entregarlle ao alumnado o material necesario para que poida resolver 0s retos propostos.
Isto implica que a través da experimentacion préctica as suas ideas iranse modificando e
seqguird aprendendo durante todo o proceso.

En todo este proceso o0 mestre € un guia para que os estudantes logren construir
estes novos saberes pero seran sempre 0s alumnos/as 0s actores principais.

A estratexia de traballo na aula estard baseada nas estruturas de traballo
cooperativo. O espazo maker na educacion primaria estd pensado coma un espazo de
experimentacion activa no que se proporan problemas que deben ser resoltos de xeito

creativo e onde non hai unha resposta Unica. Esta metodoloxia obriga aos estudantes a
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cuestionarse constantemente o traballo asi coma a cooperar e colaborar en equipo para

poder sacar adiante 0s proxectos.

2.4.1. EQUIPOS DE TRABALLO COOPERATIVO

Todas as ODEs estan programadas para traballar en equipo. Os equipos poden
ser estables ou variar segundo o proxecto a desenvolver. O importante € que sexan
heteroxéneos, flexibles para posibilitar cambios e melloras sempre que sexa preciso e
respondan de xeito efectivo.

O numero de integrantes variard en funcion do numero de alumnos/as que
teflamos e dos kits que haxa na aula. Cada equipo debe ter un kit para poder traballar
operativamente. O ideal seria un kit para cada 4 (maximo 5 alumnos/as). Se xa existen
equipos estables na aula podense manter.

Nos equipos pode haber problemas & hora de repartir o traballo por iso é
importante facer equipos heteroxéneos onde haxa distintos niveis e diferentes
capacidades. Cada alumno/a debe ter unha funcion determinada que mellore o
rendemento conxunto do equipo. Hai varias posibilidades no reparto de funciéns pero
todas se resumen en:

1. Encargado da comunicacién entre o mestre e o resto do grupo.

Encargado do material.

2
3. Encargado de velar polo ritmo de traballo.
4

Encargado (1 ou 2) de recoller ao final da sesion.

Os equipos funcionaran de xeito autbnomo organizando o seu traballo pero o
mestre debe estar atento as dindmicas propias da convivencia para evitar conflitos, que
alumnos/as se queden descolgados das decisions ou esquiven o traballo amparados no

propio grupo.

2.5. MATERIAIS

Elementos dos kits (placas base, conectores, cables, potenciometro, servomotor)
Material técnico (tablets, software, PDI...)

Material funxible (cartolinas, cola, pinturas de diferentes estilos, cordel, regra,
tanza...)

Material de refugallo (carton e /ou cartolinas, pallas de beber)
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2.6. ESPAZO

Imos crear un espazo maker na aula. Este proxecto esta desefiado para un aula
EDIXGAL, de forma que cada alumno/a conta co seu equipo portatil ainda que tamén
se pode levar a cabo nun aula de informatica se o centro conta con unha ou na aula
usando tablets.

Para esta primeira practica o espazo sera o que tefian 0s equipos na propia aula.
Cada grupo debe contar cun equipo informatico (ordenador ou tablet) que tefia instalado
o programa MBLOCK e un kit de robotica MBOT.

O ideal se non se tefien mesas grandes de traballo en equipo e xuntar as mesas
formando un espazo suficiente para traballar comodamente cos robots, ter o equipo
informatico a vista de todos e poder movernos.

Se usamos tablets ou ordenadores portatiles deben estar cargados para non ter
problemas ao longo da sesion. No caso de equipos de sobremesa podemos estar
limitados no espazo pola colocacion dos enchufes. Do que se trata € de optimizar ao
maximo 0s recursos cos que contamos de forma que os alumnos/as poidan traballar
comodamente e uns non interfiran no traballo dos outros.

O traballo en equipo baséase no dialogo polo tanto debemos traballar cos
alumnos/as o volume de voz axeitado para que todos os equipos poidan falar
respectandose uns aos outros e permitindo o traballo conxunto.

Finalmente, o ideal seria contar cun proxector e PDI coma ferramentas onde ver

en conxunto manuais, solucionar dubidas, proxectar a posta en comun...

2.7. ACTIVIDADES

1. AS MAQUINAS. Despois de traballar de xeito teérico na materia de ciencias o

tema das maquinas, propomos que cada equipo faga unha man robética. Veremos un

video dunha man feita con material de refugallo (video do canal de youtube

Experinventos. Licencia Youtube Estandar) Despois falaremos do seu desefio, o
porque do mesmo e o seu funcionamento. Completaremos a actividade buscando
informacion na rede sobre as mans robdticas: que son, cal é o seu desefio mais

eficiente, como funcionan...



https://youtu.be/ybFy-zyLYco
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2. SERVOMOTOR E POTENCIOMETRO: imos cofiecer estes dous sensores: que
son, como funcionan, posibilidades e limitacions. Cada equipo manipulara os
sensores, falaran do seu uso (poden usar a guia de instrucions de MBOT), deberan
establecer hipoteses de como poden incorporar estes dous elementos & man feita con
material de refugallo que vimos na actividade anterior... Despois faremos unha posta

en comun.

DESMONTANDO MBOT: temos o robot montado das practicas anteriores pero
para esta e as proximas xa non o necesitamos montado. A partir de agora imos
incoporar a placa base e 0s sensores as nosas propias maquetas. Cada equipo debe
desmontar o mbot e gardar cada parte na caixa que lles daremos e que
incorporaremos ao espazo maker. Tratase de poder gardar todos os elementos de
xeito ordeado para poder localizar as pezas facilmente. As caixas son plasticas e
tefien diferentes apartados de organizacion. En
cada caixa poremos 0 nome do equipo. Cando
incorporemos NOVos sensores ao espazo maker
tamén se gardaran nestas caixas. A carcasa do
MBOT gardarémola na caixa do propio robot
(cada equipo na sua) e quedaran almacenadas

tamén no espazo maker.

MAN ROBOTICA: unha vez desmontando o mbot, cada equipo debe facer un

desefio (ou melloralo se xa o tefien) incorporando as novas pescudas que fixeron nas
actividades previas. O encargado do equipo collerd o material despois de facer unha
lista previa e crearan unha man robdtica onde apliquen os principios fisicos que
posibilitan 0 movemento.

O primeiro paso para levar a cabo o desefio sera facer o modelo da man sobre o que
imos traballar. Unha vez feito, o que mais nos vai custar € facer as dobreces que

posibilitardn 0 movemento. Este é un dos pasos mais complexos e, probablemente,
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teremos que facer mais dun intento, polo tanto, cada equipo debe ter varios modelos
da man para poder facer probas.

Necesitaran medir e establecer un patrén para desefiar as falanxes. Outra das
decisions a tomar é se as lifias de dobrado das falanxes seran rectas ou curvas, se 0S
dedos van ter o mecanismo & vista ou imos facer un modelo mais estético.
Pasaremos o cordel por cada un dos dedos e probaremos que pode moverse antes de
unilo ao servomotor. Finalmente debemos escoller unha aspa para o servomotor e
decidiremos como imos atar o cordel dos dedos ao servomotor. Para facilitar o paso
do cordel podemos incorporar agullas de |4 ao espako maker.

Se usamos as pallas de beber para evitar o rozamento o mellor sistema para pegalas
é a silicona quente.

5. POSTA EN COMUN: ao remate de cada proxecto todos os equipos deben facer
unha defensa oral do seu traballo. Nesta defensa amosardn o seu proxecto e
explicaran tanto a parte de desefio como a programacion, dificultades atopadas e
solucion as mesmas. Os equipos deben elaborar un guién que entregaran ao mestre
para a sUa valoracion. Durante a exposicion 0 proxecto estara a vista de todos, faran
unha mostra do funcionamento e proxectaran na PDI a sta programacion (isto danos
a oportunidade de ver programacions distintas, xa que, na linguaxe computacional
non hai unha Unica resposta valida). Todos os membros do equipo deben participar
na defensa oral. Despois das defensas habera unha quenda de preguntas.

6. AMPLIACION: podemos ampliar a practica facendo brazos que se movan cun
sistema hidrdulico coma podedes ver nesta practica feita no noso centro polo
alumnado de sexto curso titorizados pola mestra Amparo Otero Pastoriza. Tamén é
posible crear unha segunda man e comparar coma se comparta unha e outra ou crear
mans usando diferentes formas de desefio.

7. ACTIVIDADES AVALIACION: cada ODE ven acompafiada dun recurso de
avaliacion grupal, individual e dun kahoot para facer unha avaliacion mais dindmica

e motivadora.

2.8. DURACION

O proxecto consta de 6 ODEs a desenvolver durante un curso escolar.
Esta unidade esta desefiada para durar 6 semanas (unha sesion semanal).

Esta programacion é flexible e debe adaptarse ao ritmo real do alumnado.
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2.9. AVALIACION

Os criterios de avaliacién seran:

Recofiece e domina a xestion, manexo e uso didactico do equipamento dos Kits.
Manexa e interpreta correctamente as indicacions para a elaboracion dunha
maqueta.

Potencia o traballo en grupo, favorecendo a autonomia e a motivacion.

Respecta as normas de uso de materiais e de espazos na realizacion dos proxectos.
Realiza actividades motrices orientadas ao desefio de materiais con elementos dos
Kits.

Mellora os seus cofiecementos respecto ao tema das maquinas.

Distingue as maquinas simples das maquinas complexas.

6
7
8. Recofiece as limitacidns fisicas aplicadas ao movemento.
9

Emprega material de refugallo e o combina de xeito 6ptimo
10. Aplica cofiecementos matematicos e de ciencias para a elaboracion da maqueta.
11. Desenvolve as capacidades STEAM a traves do proxecto
12. Desenvolve o eido creativo tanto na elaboracion coma na solucion de problemas.
13. Desefia e desenvolve un proxecto STEAM en equipo durante un tempo determinado.
14. Optimiza o tempo de traballo e distrible as tarefas de xeito efectivo.
15. Valora o traballo individual e en equipo
16. Desenvolve as competencias e capacidades linguisticas facendo unha defensa oral

da maqueta presentada.

2.9.1. PROCESO DA AVALIACION

Coma no desenvolvemento de calquera outra ODE levaremos a cabo unha
avaliacion inicial para valorar os cofiecementos previos, unha avaliacién continua para

implementar melloras e unha avaliacion final para valorar os cofiecementos adquiridos.
2.9.2. FERRAMENTAS DE AVALIACION

As ferramentas de avaliacion son necesarias para a recollida de datos ao longo
de todo o proceso de aprendizaxe. As ferramentas a usar dependen de cada mestre e

poden ser as mesmas que xa se usan para o desenvolvemento doutras materias.
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2.9.2.1. TABOAS DE OBSERVACION

E unha guia de control a cubrir ao finalizar cada sesion.

TABOA DE OBSERVACION

ODE 3: Man robdtica

ALUMN@

na

Atencion
Traballo
Participacion
Actitude
Iniciativa
material

aula

2.9.2.2.0BSERVACION DIRECTA

Os equipos traballan de xeito autonomo. O mestre estd para guiar durante o
proceso e para facer unha observacion directa do que acontece en cada un dos equipos

podendo tomar decisions e solucionando problemas cando sexa preciso.
2.9.2.3. VALORACIONS INDIVIDUAIS

Ao final de cada ODE o alumnado levara a cabo unha valoracion individual para
avaliar o traballo en equipo e individual. Estas probas poden realizarse directamente no

ordenador ou imprimir o documento para facelas en papel.

e Valoracion individual man robética

e Valoracion do traballo en equipo

Ademais, para valorar os cofiecementos adquiridos, cada ODE tamén ten un kahoot.

e Kahoot Man roboética



https://docs.google.com/forms/d/1HjUya8iimlIBb05HVbl9R5CWb59JJPuXwS2RCi9OF_o/edit
https://docs.google.com/forms/d/1_oVcxoxYCYw_Nz8fwbquo0nHjZFqjaiSByuIqGpJlHg/edit
https://create.kahoot.it/share/share/c8f315e2-86a3-46b3-a1a9-ed1ba7525443
https://create.kahoot.it/share/share/c8f315e2-86a3-46b3-a1a9-ed1ba7525443
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2.9.2.4. RUBRICAS

Cada ODE ven acompariada dunha rabrica:
Estas son descargables para Idoceo ou adittio.

e Rubrica descargable Idoceo

e Rubrica descargable Adittio

e Rubrica descargable en PDF.

U.D.3 - Man robética Acciones Cancelar m

EXCELENTE i . ACEPTABLE 6 ESCASA 4 NULA

Competencia dixital 40% | Descripcion 5 Descripcion Descripcion Descripcion
Valoracion da sta interaccion co
mundo dixital

CCL CMCCT CD CAA CSC CSIEE..

Comprension dos cont... 20% Descripcion descripcion Descripcion escripcio escripcion
Valoracion do nivel de adquisicion
dos contidos.

CCL CMCCT CD CAA CSC CSIEE...

Realizacion das activid.. 20% Descripeion escripeion Descripcion escripcid escripcion
Valoracién da execucion das
actividades.

CCL CMCCT CD CAA CSC CSIEE...

Comportamento 5%  Descripcidn Yescripcicn s n esc escripcion
Individual e grupal

CCL CMCCT CD CAA CSC CSIEE..

Descripcion
Atencion 5%
Valoracion da atencién e interese.

CCL CMCCT CD CAA CSC CSIEE...
Descripcion
Participacion 10%
Nivel de participacion e
implicacion na aula.

CCL CMCCT CD CAA CSC CSIEE.. ¢

Total: 100 %



../DESCARGAR%20A%20RÚBRICA%20EN%20IDOCEO.pdf
https://edrubrics.additioapp.com/item/view/6672
Rubrica_-_ODE3_-_Man_robotica.pdf

2.9.2.5. ESTANDARES E COMPETENCIAS ASOCIADAS

AREA

CIENCIAS DA NATUREZA

CURSO

SEXTO

Obxectivos

Contidos

Criterios de avaliacion

Estandares de aprendizaxe

Competencias

clave

BLOQUE 1. INICIACION A ACTIVIDADE CIENTIFICA

B1.6. Aproximacion experimental a
cuestions cientificas proximas a sla

realidade.

Bl.2.

tanto respecto de sucesos que

Establecer conxecturas
ocorren dunha forma natural
como sobre os que ocorren cando
se provocan a través dun
experimento ou dunha

experiencia.

CNB1.2.1. Manifesta autonomia na
planificacion e execuciéon de accions e
tarefas e ten iniciativa na toma de
decisions, identificando os criterios e as

consecuencias das decisions tomadas.

B1.7. Traballo

cooperativo.

individual e

B1.8. A igualdade entre homes e
mulleres. A conduta responsable.
B1.9. A relacion cos demais. A

B1.3. forma

cooperativa,

Traballar  de
apreciando 0
coidado pola seguridade propia e
a dos

seus comparfieiros/as,

coidando as ferramentas e

CNB1.3.1.

estudar e traballar de forma eficaz,

Utiliza estratexias para
individualmente e en equipo, amosando
habilidades para a resolucion pacifica de

conflitos.
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AREA

CIENCIAS DA NATUREZA

CURSO

SEXTO

Obxectivos

Contidos

Criterios de avaliacion

Estandares de aprendizaxe

Competencias

clave

resolucion pacifica de conflitos.

Toma de decisions: criterios e
consecuencias.

B1.10. Técnicas de traballo. Recursos
individual.

habitos de

e técnicas de traballo
Desenvolvemento de
traballo, esforzo e responsabilidade.
B1.12.

materiais, tendo en conta as normas

Emprego de  diversos

de seguridade.

B1.13. Elaboracién de protocolos de

uso das TIC na aula.

facendo uso adecuado

materiais

dos

CNBL1.3.2. Corfiece e emprega as normas
de uso e de seguridade dos instrumentos,
dos materiais de traballo e das
tecnoloxias da informacion e

comunicacion.

CMCCT
CSC

CD
CAA
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AREA

CIENCIAS DA NATUREZA

SEXTO

Obxectivos

Contidos

Criterios de avaliacion

Estandares de aprendizaxe

Competencias

clave

B1.15. Planificacion e realizacion de
proxectos, experiencias sinxelas e
pequenas investigacions, formulando
problemas, enunciando hipoteses,
seleccionando o material necesario,
montando, realizando e extraendo
conclusiéns e presentando informes

en diferentes soportes.

B1.4. Realizar

experiencias sinxelas e pequenas

proxectos,
investigacions e  presentar
informes coas conclusiéns en

diferentes soportes.

CNB1.4.1.

experiencias

Realiza proxectos,

sinxelas e pequenas
investigacions formulando problemas,
enunciando hipéteses, seleccionando o
material necesario, realizando, extraendo
conclusions e  comunicando  0s

resultados.

BLOQUE 4. MATERIA E ENERXIA

B4.1. Concepto de enerxia.
Diferentes formas de enerxia. A luz
como fonte de enerxia.

B4.2.

eléctrica.

Electricidade: a corrente

Circuitos eléctricos.

Magnetismo: 0 magnetismo terrestre.

B4.1. Cofiecer leis basicas que

rexen fenbmenos como a
reflexion da luz, a transmision da
corrente eléctrica, os cambios de
estado e as reaccidns quimicas: a

combustién, a oxidacion e a

CNB4.1.1. través da

realizacion de experiencias sinxelas para

Investiga a

achegarse ao cofiecemento das leis
basicas que rexen fendmenos como a
reflexion da luz, a transmisién da

corrente eléctrica e os cambios de
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AREA

CIENCIAS DA NATUREZA

CURSO

SEXTO

Obxectivos

Contidos

Criterios de avaliacion

Estandares de aprendizaxe

Competencias

clave

O iméan: o compas.

fermentacion.

estado.

B4.5. Fontes de enerxias renovables e

non renovables. O desenvolvemento

enerxético, sostible e equitativo.

B4.2. Corfiecer as caracteristicas
das fontes de enerxia e materias
primas  renovables e non
renovables e relacionalas co
desenvolvemento enerxético e

sostible.

CNB4.2.1. Identifica e explica algunhas
das principais caracteristicas das
diferentes formas de enerxia: mecanica,
luminica, sonora, eléctrica, térmica e

quimica.

B4.7. Planificacion e realizacion de
experiencias diversas para estudar as
propiedades de materiais de uso
comdn e o0 seu comportamento diante

da luz, o son, a calor, a humidade e a

B4.3.

sinxelas

Planificar e realizar

investigacions  para
estudar o comportamento dos
corpos diante das forzas, a luz, a

electricidade, o magnetismo, a

CNB4.3.1. Planifica e realiza sinxelas

experiencias e predi cambios no
movemento, na forma ou no estado dos
corpos por efecto das forzas ou das

achegas de enerxia, comunicando o
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AREA

CIENCIAS DA NATUREZA

CURSO

SEXTO

Obxectivos

Contidos

Criterios de avaliacion

Estandares de aprendizaxe

Competencias
clave

electricidade.

calor ou o son.

proceso seguido e o resultado obtido.

BLOQU

E 5. ATECNOLOXIA, OBXECTOS

E MAQUINAS

B5.1. Maquinas e aparellos. Tipos de
maquinas na vida cotid e a sua
utilidade.

B5.2.

emprego na construcion dun aparello.

Analise de operadores e

B5.1. Confecer o0s

basicos que rexen as maquinas e

principios

os aparellos.

CNB5.1.1. Identifica diferentes tipos de
maquinas e clasificaas segundo o
numero de pezas, 0 xeito de accionalas e

a accion que realizan.

CNB5.1.2. Observa, identifica e describe

algns dos compofientes das maquinas.

CNB5.1.3. Observa e identifica algunha
das aplicaciéns das maquinas e dos
aparellos e a sta utilidade para facilitar

as actividades humanas.
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AREA CIENCIAS DA NATUREZA CURSO SEXTO

. . o . . ] Competencias
Obxectivos Contidos Criterios de avaliacién Estandares de aprendizaxe |
clave

B5.3. Construcion de estruturas| B5.2. Planificar a construcion de| CNB5.2.1 Constrie algunha estrutura

sinxelas que cumpran unha funcion| obxectos e aparellos cunha| sinxela que cumpra unha funcién ou

ou condicion para resolver un| finalidade previa, empregando| condicion para resolver un problema a
problema a partir de pezas| fontes enerxéticas, operadores e| partir de pezas moduladas (escaleira,
moduladas. materiais apropiados, realizando| ponte, tobogan etc.)

o traballo individual e en equipo
e proporcionando informacién
sobre  que  estratexias  se

empregaron.

B5.4. A electricidade no

desenvolvemento das maquinas.
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AREA CIENCIAS DA NATUREZA CURSO SEXTO

. . o . . ] Competencias
Obxectivos Contidos Criterios de avaliacién Estandares de aprendizaxe |
clave

CNB5.4.2. Cofiece e explica alguns dos CMCCT
avances da ciencia no fogar e na vida CCL
cotia, na medicina, na cultura e no lecer, CSC
na arte, na masica, no cine e no deporte
e nas tecnoloxias da informacion e a CCEC

comunicacion.

AREA CIENCIAS SOCIAIS CURSO SEXTO

. . w\ . . i ) Competencias
Obxectivos Contidos Criterios de avaliacion Estandares de aprendizaxe |
clave

BLOQUE 1. CONTIDOS COMUNS

B1.10.Utilizacion de técnicas para| Bl1.5.Valorar o traballo en| CSB1.5.1.Utiliza  estratexias para
potenciar a cohesion do grupo e o| grupo, amosando actitudes de| realizar traballos de forma individual e
traballo cooperativo. cooperacion e participacién| en equipo, e amosa habilidades para a

responsable, aceptando  as| resolucion pacifica de conflitos.
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diferenzas con respecto e
tolerancia cara 4&s ideas e
achegas alleas nos dialogos e

debates.

CSB1.5.2.Participa en actividades de
grupo adoptando un comportamento
responsable, construtivo e solidario e
respecta 0s principios béasicos do

funcionamento democratico.

CSBL1.7.2.1dentifica e utiliza os codigos

de conduta e o0s usos xeralmente
aceptados nas distintas sociedades e

contornos (escola, familia, barrio etc.)

B1.14.Iniciativa

Actividades de experimentacion.

emprendedora.

B1.9.Desenvolver a creatividade
e 0 espirito emprendedor
aumentando as capacidades para
aproveitar a informacion, as
ideas e presentar conclusions

innovadoras.

CSB1.9.1.Amosa actitudes de confianza

en si  mesmo/a, sentido critico,
iniciativa persoal, curiosidade, interese,
creatividade na aprendizaxe e espirito
emprendedor que o fan activo ante as

circunstancias que lle rodean.

CSB1.9.2.Manifesta autonomia na
planificacion e execucién de accions e

tarefas e ten iniciativa na toma de
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decisions.

B1.15.Planificacion e xestion de| B1.10.Desenvolver actitudes en| CSB1.10.1.Desenvolve actitudes de
proxectos co fin de acadar| cooperacion e de traballo en| cooperacion e de traballo en equipo,
obxectivos. equipo, asi como o habito de| valora as ideas alleas e reacciona con
asumir novos roles nunha| intuicion, apertura e flexibilidade ante

sociedade en continuo cambio. elas.

CSB1.10.2.Planifica traballos en grupo,
coordina equipos, toma decisions e

acepta responsabilidades.

AREA LINGUA CASTELA E LITERATURA CURSO SEXTO

. ) N . . | i Competencias
Obxectivos Contidos Criterios de avaliacion Estandares de aprendizaxe |
clave

BLOQUE 1. COMUNICACION ORAL. FALAR E ESCOITAR
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B1.1. Estratexias e normas
para 0 intercambio
comunicativo:  participacion;
exposicién clara; organizacién
do discurso; escoita; respecto a
quenda de palabra; papel de
persoa moderadora; entoacion
adecuada;

respecto  polos

sentimentos, experiencias,
ideas, opinions e cofiecementos

dos e das demais.

B1.1. Participar en situacions de
comunicacion, dirixidas ou
espontaneas, respectando as normas

da comunicacion: quenda de palabra,

LCB1.1.1. Emprega a lingua oral e axusta

os rexistros linglisticos segundo o grao
de formalidade e a finalidade

(académica, social e ludica).

organizar o discurso, escoitar e

incorporar as intervencions dos e

LCB1.1.2. Transmite as

claridade, coherencia e correccion.

ideas con

daws demais.

LCB1.1.3. Escoita atentamente as
intervencions dos comparieiros e segue
as estratexias e normas para O
intercambio comunicativo mostrando
respecto e consideracién polas ideas,
sentimentos e emocions dos e das

demais.

B1.2. Comprension e
expresion de mensaxes verbais

e non verbais.

B1.2.

informacién verbal e non verbal dos

Integrar e recofiecer a

discursos orais.

LCB1.2.1. Emprega conscientemente
recursos linguisticos e non linglisticos

para comunicarse nas interaccions orais

B1.3. Participacion en situacions

de comunicacion, espontaneas e

B1.3. Expresarse de forma oral para

satisfacer necesidades de comunicacion

LCB1.3.1. Exprésase cunha

pronunciacion e unha diccion correctas:
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dirixidas, utilizando un discursoen diferentes situaciéns con vocabulario  articulacion, ritmo, entoacion e volume.

ordenado e coherente. preciso e estrutura coherente.

LCB1.3.2. Expresa as sUas propias
ideas comprensiblemente, substituindo

elementos béasicos do modelo dado.

LCB1.3.3. Participa activamente en
diversas situacions de comunicacion:
Debates e dialogos. Exposiciéns orais con

e sen axuda das tecnoloxias da

informacién e comunicacion.

B1.9. Identificacion da B1.8. Comprender textos orais segundo| LCB1.8.1. Sigue instrucions dadas para
finalidade comunicativa de a sUa tipoloxia: atendendo & forma da levar a cabo actividades diversas.
textos de diferentes tipoloxias: mensaxe (descritivos, narrativos,

atendendo a forma da mensaxe dialogados, expositivos e

(descritivos, narrativos, argumentativos) e a sua intencion

dialogados, expositivos e comunicativa (informativos, literarios,
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argumentativos) e a sta
intencién comunicativa
(informativos, literarios,
prescritivos e persuasivos) Ideas
principais e secundarias.
Ampliacion do vocabulario.

Redes semanticas.

prescritivos e persuasivos).

LCB1.8.3. Utiliza a informacion
recollida para levar a cabo diversas
actividades en situacions de

aprendizaxe individual ou colectiva.

B1.11. Estratexias para utilizar a
linguaxe oral como instrumento
de comunicacion e aprendizaxe:
escoitar, recoller datos,
preguntar. Participacion en
enquisas e entrevistas.

Comentario oral e xuizo persoal.

B1.10. Utilizar de xeito efectivo a
linguaxe oral: escoitar activamente,
recoller datos, preguntar e repreguntar,
participar nas enquisas e entrevistas e

expresar oralmente con claridade o

propio xuizo persoal, de acordo coa sUa
idade.

LCB1.10.1. Emprega de xeito efectivo
a linguaxe oral para comunicarse e
aprender: escoita activa, recollida de
datos, pregunta e repregunta,
participacion en enquisas e entrevistas,

emision de xuizo persoal.
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B2.13. Uso guiado das
Tecnoloxias da Informacion e a
Comunicacion para a
localizacion, seleccion,
interpretacion e organizacion da
informacion.

B2.12. Identificacion e
valoracion critica das mensaxes
e valores transmitidos polo

texto.

B2.9. Utilizar as Tecnoloxias da
Informacion e a Comunicacion de
modo eficiente e responsable para a

procura e tratamento da informacion.

LCB2.9.1. Utiliza os medios
informaticos para obter informacion.

LCB2.9.2. Interpreta a informacion e

fai un resumo da mesma.

B4.12. Utilizacién de material
multimedia educativo e outros
recursos didacticos ao seu

alcance e propios da sua idade.

B4.5. Utilizar programas educativos
dixitais para realizar tarefas e avanzar

na aprendizaxe.

LCB4.5.1. Utiliza distintos programas
educativos dixitais como apoio e

reforzo da aprendizaxe.

AREA

29|
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Obxectivos

Contidos

Criterios de avaliacion

Estandares de aprendizaxe

Competencias

clave

BLOQUE 1. PROCESOS, METODOS E ACTITUDES EN MATEMATICAS

B1.2. Achegamento ao método
de traballo cientifico mediante
0 estudo dalgunhas das suas
caracteristicas e a sta practica

en situacions sinxelas.

B1.3. Planificar e controlar as
fases do método de traballo
cientifico en situacions

apropiadas ao seu nivel.

MTB1.3.1.

busca argumentos que as validen ou as

Elabora conxecturas e

refuten, en situacions a resolver, en
contextos numéricos, xeomeétricos ou

funcionais.

B1.3. Confianza nas propias
capacidades para desenvolver
actitudes apropiadas e afrontar
as dificultades propias do

traballo cientifico.

B1.4. Desenvolver e cultivar as
actitudes persoais inherentes ao
traballo matematico.

MTB1.4.1. Propén a resolucion de
retos e problemas coa precision, co
esmero e co interese apropiado ao nivel

educativo e a dificultade da situacion.

MTB1.4.2.

estratexias de

Desenvolve e aplica
razoamento
(clasificaciéon,  recofiecemento  das
relacions, uso de exemplos contrarios)
para crear e investigar conxecturas e

construir e defender argumentos.
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B1.4. Utilizacion de medios
tecnoldxicos no proceso de
aprendizaxe para obter
informacion, realizar calculos
numeéricos, resolver problemas

e presentar resultados.

B1.5.
inseguridades ante resolucion de

Superar  bloqueos e

situacioéns descofecidas.

MTB1.5.1. Reflexiona sobre

problemas

0S
resoltos e 0s procesos
desenvoltos, valorando as ideas claves,
aprendendo para situacions futuras

similares.

MTB1.5.2.

tecnoldxicas para a realizacion de

Utiliza ferramentas
calculos numéricos, para aprender e
para resolver problemas, conxecturas e

construir e defender argumentos.

BLOQUE 2. NUMEROS

B2.16. Relacion entre fraccion e
namero decimal, aplicacion §
ordenacion de fraccions.
B2.27. Porcentaxes

proporcionalidade.

B2.28. Expresion das partes

B2.7. das

porcentaxes e a proporcionalidade

Iniciarse no uso

directa para interpretar e
intercambiar informacion e resolver,
problemas en contextos da vida

cotia.

MTB2.7.4. Usa a regra de tres en
de

directa: lei do dobre, triplo, metade,

situacions proporcionalidade

para resolver problemas da vida diaria.
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utilizando porcentaxes.
B2.29. Correspondencia entre
fraccions sinxelas, decimais e
porcentaxes.
B2.30. Aumentos e diminuciong
porcentuais.
B2.31. Proporcionalidade directa
B2.32. A

situacions de proporcionalidade

regra de tres en

directa: lei do dobre, triplo,
metade.
B2.33. Resolucion de problemas

da vida cotia.

B3.1. Eleccion da unidade mais
axeitada para a expresion dunha
medida.

B3.2. Realizacion de medicions.
B3.3. Estimacién de lonxitudes,

capacidades, masas, superficies e

MTB2.7.5. Resolve problemas da vida

cotia utilizando porcentaxes e regra de
tres en situacions de proporcionalidade
directa, explicando oralmente e por
escrito o significado dos datos, a
situacion formulada, o proceso seguido

e as solucions obtidas.

B3.1. Escoller os instrumentos de
medida mais pertinentes en cada
estimando a medida de
de

capacidade, masa e tempo facendo

Caso,

magnitudes lonxitude,

previsions razoables.

MTB3.1.1.

Estima lonxitudes,
capacidades,
de

cofiecidos elixindo a unidade e o0s

masas, superficies e

volumes obxectos e espazos

instrumentos mais axeitados para medir

e expresar unha medida, explicando de
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volumes de obxectos e espazos forma oral o proceso seguido e a

cofecidos; eleccion da unidade € estratexia utilizada.
dos instrumentos mais axeitados
para medir e expresar unha

medida.

MTB3.1.2. Mide con instrumentos,
utilizando  estratexias e unidades
convencionais e non convencionais,
elixindo a unidade mais axeitada para a

expresion dunha medida.

AREA CURSO SEXTO

Competencias

Obxectivos Contidos Criterios de avaliacion Estandares de aprendizaxe |
clave

BLOQUE 1. A IDENTIDADE E A DIGNIDADE DA PERSOA

B1.3. A responsabilidade. O| B1.3. Desenvolver o propio| VSCB1.3.1. Traballa en equipo

sentido do compromiso| potencial, mantendo unha| valorando o esforzo individual e
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AREA CURSO SEXTO

Competencias

Obxectivos Contidos Criterios de avaliacion Estandares de aprendizaxe |
clave

respecto a un mesmo e aos| motivacion intrinseca e| colectivo e asumindo compromisos| CSIEE

demais. Valoracion do erro| esforzandose para o logro de| paraa consecucion de obxectivos.

como factor de aprendizaxe e| éxitos individuais e

mellora. A automotivacion. compartidos. VSCB1.3.2. Explica razons para asumir

as stas responsabilidades durante a

colaboracion.

VSCB1.3.3. Xera confianza nos
demais realizando unha auto
avaliacion responsable da execucion

das tarefas.

VSCB1.5.2. Identifica vantaxes e
inconvenientes dunha posible solucién

antes de tomar unha decision ética.
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Obxectivos

AREA

Contidos

B2.4.0 dialogo. A busca do
mellor argumento. A creacion de
pensamentos compartidos a través
do dialogo. A inferencia e o
sentido da expresion dos e das

demais. A escoita activa e a axuda.

SEXTO

Criterios de avaliacion

Estandares de aprendizaxe

Competencias

clave

B2.4. creando

pensamentos

Dialogar
compartidos  con
outras persoas para atopar o mellor

argumento.

VSCB2.4.2.utiliza

VSCB2.4.1 Infire e da o sentido

adecuado & expresion dos e das demais.

correctamente as

de escoita activa:

parafraseo,

estratexias
clarificacion, resumo,

reestruturacion, reflexo de sentimentos.

B2.5. A intelixencia

interpersoal. A empatia:
activa,

de

atencion, escoita

observacion e andlise

comportamentos. O altruismo.

B2.5.Establecer relacions

interpersoais positivas

empregando habilidades sociais.

VSCB2.5.1.Interacciona con empatia.

VSCB2.5.2. Sabe contribuir & cohesion

dos grupos sociais aos que pertence.
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AREA SEXTO

Competencias

Obxectivos Contidos Criterios de avaliacion Estandares de aprendizaxe |
clave

BLOQUE 3. A CONVIVENCIA E OS VALORES SOCIAIS

B3.3. A interdependencia e a| B3.2. Traballar en equipo| VSCB3.2.1. Amosa boa disposicion a
cooperacion. A | favorecendo a interdependencia| ofrecer e recibir axuda para a

interdependencia positiva e a| positiva e amosando condutas| aprendizaxe.

articipacion equitativa. As| solidarias. :
particip g VSCB3.2.2. Recorre 4s estratexias de

condutas solidarias. A .
axuda entre iguais.

aceptacion incondicional do

outro. A resolucion  de
problemas en colaboracion. VSCB3.2.3. Respecta as regras durante

Compensacion de carencias o traballo en equipo.

dos e das demais. A
disposicion de apertura cara ao
outro, o compartir puntos de

vista e sentimentos.
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Obxectivos

Contidos

AREA

Criterios de avaliacion

CURSO

SEXTO

Estandares de aprendizaxe

Competencias

clave

B3.4. Estruturas e técnicas da

aprendizaxe cooperativa.

B3.6. A resolucion de
conflitos. A linguaxe positiva
na comunicacion de

pensamentos, intencions e

posicionamentos persoais. As

fases da mediacion formal. A
transformacion do conflito en

oportunidade.

B3.4. Participar activamente na
vida civica de forma pacifica e
democrética transformando o
conflito en  oportunidade,
cofiecendo e empregando as
fases da mediacion e usando a
linguaxe positiva na
comunicacion de pensamentos,
intencions e posicionamentos

persoais.

VSCB3.4.1. Resolve os
modo construtivo.

conflitos de

VSCB3.4.3.

positiva  na

Manexa

pensamentos,
posicionamentos nas

interpersoais.

a linguaxe

comunicacion de

intencions e

relacions

B3.15. As diferenzas de sexo

como un elemento

B3.10. Participar activamente

na vida civica valorando a

VSCB3.10.1. Axuiza

actitudes de falta de

criticamente

respecto a
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AREA SEXTO

Competencias

Obxectivos Contidos Criterios de avaliacion Estandares de aprendizaxe |
clave

enriquecedor. Andlise das| igualdade de dereitos e| igualdade de oportunidades de homese| CSIEE
medidas que contriblen a un| corresponsabilidade de homes e | mulleres.
equilibrio de xénero e a unha| mulleres.
auténtica igualdade de
oportunidades. ldentificacion e
rexeitamento de desigualdades
entre mulleres e homes no

mundo laboral e na vida cotié.

CURSO SEXTO

! . N N , ] Competencias
Obxectivos Contidos Criterios de avaliacion Estandares de aprendizaxe |
clave

BLOQUE 2. EXPRESION ARTISTICA
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Obxectivos

Contidos

AREA

Criterios de avaliacion

CURSO

SEXTO

Estandares de aprendizaxe

Competencias

clave

B2.1. Aplicacion de recursos
graficos para a expresion de

emocions, ideas e accions.

B2.1.

plasticas

Realizar produciéns

seguindo pautas
elementais do proceso creativo,
experimentando, recofiecendo e
diferenciando a expresividade
dos diversos materiais e técnicas
pictéricas e elixindo as mais
axeitadas para a realizacion da
obra prevista.

EPB2.1.1. Utiliza as técnicas de

debuxo e/ou pictéricas mais
axeitadas para as suas creacions,
manexando 0SS materiais e
instrumentos de forma adecuada,
coidando o material e o espazo de

uso.

CCEC
CAA

B2.11. Emprego dos medios
audiovisuais e novas tecnoloxias
da informacién e da
comunicacion para o tratamento

de imaxes, desefo, animacion e

B2.4. Utilizar as TIC para a busca

e tratamento de imaxes, como

ferramentas para desefar

documentos.

EPB2.4.1. Utiliza as tecnoloxias da
informacion e da comunicacion
como fonte de informacién e
documentacion para a creacion de

producions propias.
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AREA

Obxectivos

Contidos

Criterios de avaliacion

SEXTO

Estandares de aprendizaxe

Competencias

clave

difusion dos traballos
elaborados.
B2.12. Preparacion de
documentos propios da

comunicacion artistica.

EPB2.4.2.

informaticos sinxelos de elaboracién

Manexa  programas

e retoques de imaxes dixitais
(copiar, pegar; modificar tamafio,
cor, brillo, contraste etc.) que serven

para a ilustracion de textos.

B2.13. Elaboracién de
producions plasticas utilizando
técnicas mixtas, elixindo as
técnicas, 0s instrumentos e 0s
materiais de acordo coas slas
caracteristicas e coa sua

finalidade.

B2.5.
plésticas,

Realizar

producions

participando  con
interese e aplicacion no traballo
individual ou de forma
cooperativa,  respectando  0s
materiais, 0s utensilios e o0s

espazos, desenvolvendo a

EPB2.5.1. Produce obras plésticas,
logo de escoller as técnicas e 0s
instrumentos mais axeitados para
finalidade

conseguir unha

determinada.

EPB2.5.2. Respecta 0s materiais, 0S

utensilios e 0s espazos.
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Obxectivos

Contidos

AREA

Criterios de avaliacion

CURSO

SEXTO

Estandares de aprendizaxe

Competencias
clave

B2.14. Asuncioén de

responsabilidade no traballo
propio (esixencia progresiva) e
no traballo cooperativo (respecto
polas disposiciéns das demais

persoas).

iniciativa e a creatividade, e
apreciando a correcta e precisa
realizacion dos exercicios e das
actividades, a orde e a limpeza, o
respecto polas normas, as regras e

os/as comparieiros/as.

EPB2.5.3. Amosa

traballo individual e colabora no

grupo para a consecucion dun fin

colectivo, respectando as iniciativas

de cada comparieiro ou comparieira.

interese  polo




ANEXO

MATERIAL COMPLEMENTARIO PARA O
DESENVOLVEMENTO DA ODE

PROXECTO: MAN ROBOTICA

DESCRICION DA ACTIVIDADE: Elaborar unha man robética empregando o

servomotor e o potenciémetro.

QUE TENO QUE TER? COMO O FAGO?
v" Ten que ter dedos (5). O material mais sinxelo é o cartén ou cartolina.
v Os dedos deben ter articulacions (farémolo dobrando cada dedo en 3 partes)
v' Para darlle mobilidade a man usaremos o servomotor e controlaremos a forza da

mesma co potenciometro.

AXUDA EXTRA

Imos crear unha man robotica.
Esta actividade ten duas partes:
e a creativa de desefio, maqueta e realizacion da parte fisica da man
e a parte de programacion.
Debedes dividir o traballo dentro do equipo para facelo de xeito efectivo e no

tempo proposto.
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DESENO

1. Desefiar en papel a maqueta e anotar os materiais que precisades. A MAN TEN
QUE TER 5 DEDOS (e cada dedo debe ter mobilidade). Seguramente precisaredes
mais dunha maqueta da man para facer probas.

Facer unha lista do material do recuncho que precisades para que o encargado poida
collelo.
Non vos esquezades de que na vosa maqueta ten que haber sitio para colocar os
sensores, polo tanto, ainda que dividades o traballo dentro do equipo debedes estar
en constante comunicacion.

. Antes de facer a maqueta definitiva € necesario facer probas e colocar 0s sensores
para facer axustes.
Unha vez finalizada a maqueta debedes probar a programacion.
Cada equipo fara unha defensa oral onde amosarad o sia man e explicara os pasos
levados a cabo tanto na parte de desefio coma na programacion, dificultades

atopadas e solucién as mesmas.

PROGRAMACION

e Lembra que sempre que programamos debemos usar o bloque “por
siempre”. SEMPRE QUE PROGRAMEMOS IMOS USAR W -
S
ESTE BLOQUE (a no ser que se indique o contrario)

||- IMPORTANTE: fixate ben en que porto conectas os sensores non esquezades
escoller ese porto no bloque sen6n a programacion non funcionara.

PORTOS DA PLACA BASE
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En primeiro lugar temos que colocar o servomotor na posicion que queremos e para
iso debemos usar o programa MBLOCK. O servomotor non se pode conectar
directamente a placa. Temos que usar 0 sensor adaptador. Este sensor ten duas
partes brancas nun dos extremos. Chamanse Bancos e permitennos conectar dous
sensores que precisen adaptador ao mesmo tempo.
Cando conectamos o servomotor debemos fixarnos
en cal dos bancos o conectamos para pofielo no
bloque de programacion correspondente. O nome
do banco esta ao lado do mesmo, tal coma indica a

imaxe.

Programade mEat|

. o e P ] ] "QUI MARCO O BANCO
e

Unha vez conectado o servomotor debemos axustar a aspa usando o MBLOCK, non
manualmente pois a aspa € moi fraxil e pode romper con facilidade. O servomotor
maovese nun eixo, polo tanto, debemos axustar a aspa ata a posicion de inicio cos
dedos estirados. Para iso iremos axustando a aspa programando 0s xiros ata a
posicion que queremos e esa sera a posicion de inicio. Inda que os angulos vefien
predeterminados, podemos escribir nos o numero directamente, de feito, para
axustar a aspa € moi posible que haxa que escribilo aos poucos (de 5 en 5, por

exemplo)

fijar servo CIETE CEITE9 ing o @

@ IMOS AXUSTANDO A ASPA
CANDO XA ESTE ONDE

QUEREMOS ESE XERA O
ANGULO 0

Cando xiremos o potenciémetro, o servo moverase encollendo os dedos, polo tanto,

0 angulo de xiro ven definido polo bloque “potenciémetro”. Preséntasenos un

problema matematico. O potenciometro movese en parametros do 0 ao 1024

a4
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mentres que o servo xira de 0 a 180 ©, polo tanto, para que o angulo de xiro do
servo vefia definido polo potenciometro debemos establecer unha relacion entre un

e outro. Para iso debemos primeiro saber cal é o parametro _maximo_do

potenciémetro. Usando o programa MBLOCK imos ao apartado apariencia e

collemos o blogue “decir hola”. “Hola” esta nun rectangulo branco polo tanto
podese cambiar. Incrustaremos o bloque “potenciometro” no lugar da palabra
“hola”. En eventos collemos o bloque “Al presionar”. Coa placa base conectada
ao ordenador e o potenciometro conectado & placa base prememos no evento e o
0so panda do programa diramos 0 pardmetro maximo cando Xiremos o
potenciometro.

Agora que xa sabemos o parametro maximo debemos dividir ese valor entre 180
que é o grado maximo de xiro do servomotor. Cando tefiamos ese valor numérico

xa podemos facer a programacion.

a' mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Desconectar - No guardade

Archivo  Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

[F IR

[.] Urtitied F . Programas | Disfraces | Sonidos &t H R

0 PANDA MARCA A
INTENSIDADE
MAXIMA

ol presionar

decir putencidmetr

cuando el botén de la placa LG
'
boton de la placa

distancia del sensor de ultrasonidos :

Collemos o bloque “fijar servo”, e no angulo debemos coller un operador
matematico, pois o angulo de xiro sera o “potenciometro” polo valor que nos deu a

division anterior.

Programade mBot

o oo PPRL) ] AQUI MARCO O BANCO
e
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||~ FIXATE BEN: o blogue “potenciémetro” pode incluirse dentro doutro

blogue, neste caso na parte do angulo e dentro da operacion matematica.

Unha vez remates coa programacion tes que subila & placa base seguindo estes

pasos:

o Terads que “conectar” o robot co ordenador mediante cable USB e

transmitirlle a tda programacion.

mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Desconectar - Ne guardado

hive Editar Conectar Placas Extensiones  Lenguaje  Ayuda

-] Urtitled F . Programas Disfraces Sonidos £ 3
I Maovimiento I Eventas
Apariencia ontrol
I Sonido
I Lapiz
I Datos y Blogues

decir por @ segundos
decir

pensar por @
pensar [t

[}
1]
=]
[=
=]
[«
(=]
m

mostrar

esconder

o Seleccionar 0 “puerto serie”

‘S} mEBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Descenectar - Mo guardado
Archive Editar  Conectar Placas  Extensiones Lenguaje  Ayuda
FHIEDETE ? Disfraces | Sonidos L i H
Bluetcoth
Serial 24G

Red

ﬁ

Tl .
1, Untitle
Movimiento I Eventos
Apariencia Control

Sonido I Sensores
Actualizar Firmware I Lapiz I Operadores
Restaurar Programa Predeterminado b I Datos vy Blogues I Robots

Establecer modo de firmware

Ver codigo decir B por @ segundos

Instalar Driver de Arduino .
decir R

-
u pensar [ por @ segundos
pensar EREm

mostrar

esconder

cambiar disfraz a

X:-111Y: 180
PN R S Y
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o A continuacion “actualizar firmware”.

5 mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Desconectar - Ne guardado
Archivo Editar  Conectar Placas Edensiones Lenguaje  Ayuda

Puerto serie > F . 1
Bluetooth >

Serial 2.4G >

Red

I Sonido nsores
Actualizar Firmware IL;.'”-\- peradores

Restaurar Programa Predeterminado I Datos y Blogues
Establecer mode de firmware

Ver cadigo

Instalar Driver de Arduino decir
u pens par gundos

maostrar
esconder

biar disfraz a EHEERM
Yoy
Objetos s tieto: @ / 0 0| (EE

F@ | biar fondo

O

o Despois premer na frecha do final da secuencia e descargar a

configuracién no robot.

'E:i* mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Desconectar - No guardado

Archivo  Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

wr wr
Programas L 2o

4 Subir a Arduino Editar can IDE de Arduino
Control 2. CLICAR PARA SUBIR A PLACA

Mg _<Arduing
2 #include -
3 #include <SoftwareSerial.h>
4

mBot] S #include <MeMCore.h>
€

7 MeDCMotor motor_8(8):
8 MeDCMotor motor_10(10) ;
BT = velocidad€TTD 9void move (int direction, int speed)

10 ¢

Ia placs FETeEn —e) 11 int leftSpeed = 0;
1 1z int rightSpeed = 0;

13 if(direction = 1)1{

. . 14 lefuipesd = speed:
1. AO CLICAR AQUI. APARECE ESTE MENU 5 rightSpeed = speed:
sigue-lineas 17 leftSpesd = -spe=d;

. 18 rightSpeed = -speed;
seguidor de linea (e (I 7]

joystick
ey de (e

<+ POSIBLE SOLUCION:

Programade mBot
1

fijar servo CIEEES CEIITEY sngulo | potenciometrdMgy * GRE)
S

Este valor variara en funcion do parametro do potenciometro







