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MODULO Il
INTRODUCCION A LA ROBOTICA.

Objetivo del médulo:

Desarrollar en los estudiantes una comprension
infegral de los principios fundamentales de la
robdtica mediante la adquisicion de conocimientos
tedricos y habilidades prdacticas que les permitan
construir y programar robots, asi como comprender
el funcionamiento y la importancia de los diferentes
actuadores en sistemas robodticos.



INTRODUCCION

La robdtica, como disciplina interdisciplinaria,
combina conocimientos de mecdnica, electronica,
programacién y diseno para crear mdagquinas
capaces de redlizar tareas especificas. Para los
estudiantes con Trastorno del Espectro Autista (TEA),
la robdtica no solo es una herramienta educativa
fascinante, sino fambién un medio para desarrollar
habilidades sociales, cognitivas y emocionales
en un entorno estructurado y seguro. Este médulo
tiene como objetivo ofrecer una experiencia de
aprendizaje accesible y personalizada que permitaa
los estudiantes explorar los principios fundamentales
de la robdtica de manera prdctica y estimulante.

En este segundo moddulo, los estudiantes desculbrirdn
qué es un robot y comprenderdn los componentes
esenciales que lo constitfuyen, como sensores,
actuadores, controladores y fuentes de energia.
También aprenderdn sobre las diferencias entre los
robots y los humanos, y se adentrardn en ejemplos
prdcticos a través de herramientas visuales como
Tinkercad, donde podrdn experimentar con
simulaciones y realizar tareas interactivas.

Ademds de los aspectos técnicos, este mddulo
aborda las funciones bdsicas de los robots, como
el movimiento, las leyes de la robdtica y las tareas
automatizadas. Los estudiantes explorardn diferentes
tipos de robots, clasificados segin su cronologia,
movilidad y funcién, asi como fundamentos de la
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inteligencia artificial (IA), incluyendo su definicion,
historia y dreas de aplicacion.

Uno de los pilares de este mddulo es la realizacion
de actividades prdcticas disenadas para facilitar
la comprension de conceptos complejos. Por
ejemplo, los estudiantes aprenderdn a programar el
parpadeo de un LED mediante bloques en Tinkercad
y redlizardn simulaciones para construir un robot
con movimiento lateral. Estas actividades no solo
refuerzan el aprendizaje técnico, sino que también
fomentan la creatividad, la resolucion de problemas
y la capacidad de trabajar de manera auténoma.

Al frabajar en proyectos de robdtica, los
estudiantes con TEA desarrollan habilidades como
la colaboracién y la comunicacién, ademds de
fortalecer su pensamiento légico y su capacidad
para ejecutar tareas secuenciales. La estructura
organizada de la robdtica brinda un ambiente
donde pueden experimentar, aprender de los
errores y alcanzar metas concretas.

Este mdodulo forma parte del curso de robdtica
desarrollado en colaboracién entre la Universidad
de Guayaquil y la Fundacion Sendero Azul, disenado
especificamente para estudiantes con TEA. La serie
de maoddulos busca aprovechar el potencial de la
robdtica para ofrecer una experiencia educativa
inclusiva, donde cada estudiante pueda avanzar a
SU propio ritmo.
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En este libro los educadores encontrardn una
guia estructurada que facilita la ensenanza de los
principios bdsicos de la robdtica, proporcionando
estrategias diddcticas adaptadas a las necesidades
de los estudiantes con TEA. A través de este
enfoque, se promueve un aprendizaje integral que
prepara a los estudiantes para afrontar con éxito
los desafios de los mddulos siguientes y aplicar los
conocimientos adquiridos en contextos reales, en
donde no solo ensena robdtica, sino que fambién
abre puertas a nuevas formas de aprender, pensar
y relacionarse con el mundo, demostrando que
la tecnologia puede ser un puente para superar
barreras y potenciar las capacidades de todos los
estudiantes.

| 20



ORIENTACIONES PEDAGOGICAS

Este Modulo Il estd disenado para ser desarrollado en
20 sesiones de clases y tiene como objetivo principal
infroducir alos estudiantes con Trastorno del Espectro
Autista (TEA) en los conceptos fundamentales de
la robdtica de manera prdctica y accesible. A
tfravés de este modulo, los estudiantes explorardn
desde qué es un robot hasta la programaciéon
bdsica de movimientos utilizando plataformas
interactivas como Tinkercad. Las actividades han
sido cuidadosamente disenadas con un enfoque
inclusivo, adaptdndose a las necesidades y estilos
de aprendizaje de cada estudiante.

El contenido del moddulo abarca seis secciones
fundamentales que infroducen a los estudiantes
en el mundo de la robdtica, sus componentes,
aplicaciones y principios bdsicos, incorporando
la metodologia ERCA (Experiencia, Reflexion,
Conocimiento y  Aplicacion). Este  enfoque
pedagogico fomenta el aprendizaje significativo
y promueve habilidades sociales y cognitivas
mediante actividades prdcticas y colaborativas.

Estructura del Médulo I

A contfinuacion, se detallan las secciones del
modulo:

Seccion 1: 2.1. ;Qué es un robot?

Los estudiantes aprenderdn el concepto bdsico de
robotysuimportancia enla vida cofidiana, utilizando
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ejemplos visuales y actividades que conecten esta
definicién con su entorno.

Seccion 2: 2.2. Componentes de robots

Infroduccion a los elementos esenciales que
conforman un robot, como sensores, actuadores,
confroladores y fuentes de energia. Ademds, se
explorardn las diferencias entre robots y humanos a
través de ejemplos practicos en Tinkercad.

Seccidn 3: 2.3. Funciones bdsicas de los robots

Se abordardn las principales funciones de los robots,
como el movimiento, las leyes de la robdtica vy
las tareas automatizadas, explicadas mediante
acfividades interactivas que promuevan la
participacion activa de los estudiantes.

Seccion 4: 2.4. Tipos de robot

Se clasificardn los robots por cronologia, movilidad y
funcién o sector, mostrando ejemplos practicos que
faciliten la comprension de su utilidad en diferentes
dreas.

Seccion 5: 2.5. Fundamentos de la Inteligencia
Artificial

Los estudiantes conocerdn qué es la Inteligencia
Artificial, su historia y sus aplicaciones en la robdtica,
vinculando estos conceptos a situaciones prdcticas
y accesibles.

| 22



Robética Inclusiva para Personas con TEA: Aprendizaje Adaptado y
Creativo

Secciodn 6: 2.6. Aplicaciones de la robética

En esta seccidn, los estudiantes pondrdn en prdctica
lo aprendido mediante actividades como la
programacion de unsemdforo conLED parpadeante
y la simulacién de un robot con movimiento lateral
utilizando bloques de programacién en Tinkercad.

Cada seccidén del mdédulo incorpora las cuatro
fases de la metodologia ERCA para facilitar un
aprendizaje integral:

1. Experiencia:

Se infroducen los temas a través de actividades
motivadoras, como videos, demostraciones
practicas o analogias visuales que despierten el
interés de los estudiantes. Por ejemplo, para explicar
qué es un robot, se podria presentar un video corto
de robots en accidon, seguido de una discusion
grupal sobre sus funciones.

2. Reflexion:

Tras la actividad inicial, los estudiantes reflexionan
sobre lo observado, compartiendoideasyrealizando
preguntas. Este espacio permite conectar los
conceptos Nuevos con sus propias experiencias,
promoviendo un aprendizaje mds profundo.

3. Conocimiento:

Los conceptos tedricos se presentan en lenguaje
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accesible, acompanados de materiales visuales
como diagramas, imdgenes y simulaciones en
Tinkercad. Esto facilita la comprension de temas
complejos, como los componentes de los robots o
las funciones de los actuadores.

4. Aplicacion:

Los estudiantes aplican lo aprendido en actividades
prdcticas, como construiry programarrobots simples.
Por ejemplo, programardn el parpadeo de un LED
o simulardn movimientos laterales de un robot en
Tinkercad, reforzando asi los conceptos tedricos de
forma tangible.

Este libro no solo introduce a los estudiantes en el
fascinante mundo de la robdtica, sino que también
fomenta el desarrollo de habilidades cognitivas,
sociales y emocionales. Al participar en actividades
prdcticas y colaborativas, los estudiantes mejoran
su capacidad de resolucidon de problemas, su
pensamiento l6gico y su inferaccion social.

Este enfoque integral permite que los estudiantes
aprendan a su propio ritmo en un entorno
estructurado e inclusivo. Ademds, al finalizar el
modulo, estardn mejor preparados para afrontar
los desafios del Mddulo lll, que se enfocard en
la programacion con Arduino, consolidando sus
habilidades técnicas y sociales adquiridas a lo largo
del curso.
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De esta manera, el Médulo |l Introduccion a la
Robdtica confribuye al desarrollo integral de los
estudiantes, combinando conocimientos técnicos
con habilidades practicas y sociales que les serdn
Utiles en su vida cotidiana y futura.
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COMPETENCIAS DE LA UNIDAD II

* Comprender los conceptos fundamentales de la
robdfica.

» Desarrollarhabilidades practicas enla construccion
y programacion de robots.

e Conocer los diversos actuadores y sus roles en
sistemas robdticos.
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2.1 ;Qué es un robot?

Cuando pensamos en unrobot, a vecesimaginamos
una mdguina que se parece a una personda, con
habilidades especiales que podrian ser peligrosas.
Pero en realidad, los robots no son asi. Los robots son
mdaquinas que ayudan a hacer tareas de manera
automdatica.

Antes, solo los expertos en tecnologia sabian mucho
sobre robofs. Ahora, los robots estdn en nuestra vida
diaria. Por ejemplo, hay robots que pueden limpiar
el suelo de nuestras casas, jcomo si fuvieras un
ayudante que limpia por fil

¢Por qué aprender sobre robots?

La tecnologia estd cambiando mucho, y los robots
son parte de estos cambios. Aprender sobre robots
es importante porque nos ayuda a:

e Resolver problemas: Los robots pueden hacer
tareas que son dificiles o aburridas para nosotros.
Nos ensenan cémo enconfrar soluciones a
problemas.

e Crear cosas nuevas: Al aprender sobre robots,
podemos inventar y hacer cosas interesantes.

e Prepararnos para el futuro: Entender cdémo
funcionan los robots nos ayuda a estar listos
para trabajos y tareas que usen tecnologia en el
futuro.
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2.1.1 Definicion de robot

Un robot es una mdaquina creada por los humanos,
para realizar una determinada tarea. Los robots
pueden recibir instrucciones para realizar diferentes
trabajos. Usan sensores para “ver” o “sentir” lo que
estd cerca de ellos. Luego, utilizan esta informaciéon
para hacer las tareas que les hemos pedido. Los
robots pueden realizar un trabajo sin ayuda, o
pueden necesitar ayuda de las personas en algunos
momentos.

Figura 1. Animal robot
: INANER S Analogia: “Imagina un robot que

se asemeja a una abeja en un
- = jardin. La abeja vuela alrededor,
observa las flores (como el

robot percibiendo su entorno),
| decide cuél flor es la mejor para

s L “ recoger néctar (como el robot
Fuente: Generado procesando la informacion), y
por IA, PIXLR

luego usa sus alas para volar
hacia esa flor y recoger el néctar (como el robot actuando

para cumplir su objetivo)”
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iTE CUENTO ALGO!
Al famoso escritor de ciencia ficcién Isaac Asimov se le
atribuye la creacién de las “Tres leyes de la robdtica”
gracias a su obra “Yo, robot”, estas leyes se utilizan
para medir y controlar el funcionamiento que fienen los
robots que operan de forma auténoma.

1. Unrobot no puede perjudicar a un ser humano, nicon
su inaccion permitir que un ser humano sufra dano.

2. Unrobot ha de obedecer las érdenes recibidas de un
ser humano, excepto si tales érdenes entran en conflicto
con la primera ley.

3. Un robot debe proteger su propia existencia mientras
tal proteccion no entre en conflicto con la primera o
segunda ley.

A continuacioén, exploraremos diferentes tipos de
robots que se utilizan dia a dia en algunos lugares del
mundo. Estos ejemplos te dardn una idea de cémo
la robdtica se ha integrado en diversos aspectos de
la vida cofidiana.

2.1.1.1 Robot Aspiradora

Figura 2. Robot aspiradora.

Fuente: elaboracion propia

Este es un robot que limpia el piso de una casa.
Puedes decirle qué drea quieres que limpie, y él lo
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hace solo.

e ¢Como Funciona?: Tiene pequenos sensores
que funcionan como o0jos, que le permiten
identificar los muebles y las paredes para no
chocarse con ellos. También puede aprender
el mapa de tu casa para limpiar cada rincén,
incluso esos lugares dificiles de alcanzar para
una persona.

* 3Qué Hace?: Se mueve por las habitaciones,
aspira el polvo y la suciedad, y luego regresa
a su estaciéon de recarga de bateria.

« sPor Qué Es Util2: Te ahorra trabajo. El robot
realiza las actividades de limpieza mientras te
ocupas de otras actividades.

2.1.1.2 Robot Cirujano

Figura 3. Robot cirujano.

Fuente: Generado por IA, Pixabay

Este es un robot que ayuda a los médicos a realizar
cirugias con mucha precisién. Aunque no trabaja

| 32



Robética Inclusiva para Personas con TEA: Aprendizaje Adaptado y
Creativo

solo, el robot es muy bueno en lo que hace.

e ;Como Funciona?: Elrobot puede moverse con
mucha precision, a veces mejor que nuestras
manos. Los médicos usan una computadora
para controlar el robot y decirle exactamente
qué hacer.

e ;Qué Hace?: Ayuda a readlizar operaciones
complicadas en los hospitales. Los médicos
pueden usar el robot para operar a personas,
incluso siestdn enunlugarlejano, sintener que
estar fisicamente en la sala de operaciones.

e ;Por Qué Es Util?: Hace que las cirugias sean
mds seguras y precisas. También permite a
los médicos realizar operaciones a distancia,
ayudando a mds personas en todo el mundo.

2.1.1.3 Robot Cuidador

Figura 4. Robot cuidador

Fuente: Generado por IA, PIXLR
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Este robot estd disenado para ayudar a las personas
qgue necesitan asistencia, como los ancianos o
aquellos con problemas fisicos. Su trabajo es hacer
la vida mas facil y segura para ellos.

sComo funciona?: El robot puede hacer
muchas cosas para ayudar a las personas.
Puede recordarles cudndo tomar su medicina
y ayudarles a moverse si fienen dificultades.

2Qué hace?: Si hay algun peligro, como si
alguien se cae, el robot puede avisar a ofras
personas para que puedan ayudar. También
puede actuarcomo una mascota, brindando
compania y ayudando a las personas a
sentirse menos solas.

sPor qué es Util2: Hace que las personas se
sientan mds seguras y acompanadas. Ayuda
alas personas a recordar cosas importantes y
a tener asistencia cuando la necesitan.
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ACTIVIDADES

Actividad Interactiva 1: ;Es un Robot o No?

<.
e

Objetivo: Identificar las caracteristicas esenciales
que definen a un robot mediante la discusion vy el
razonamiento en grupo.

Materiales:

tarjetas imagenes grandes y claras de dispositivos y
robots comunes

Instrucciones

Dividir a los estudiantes en grupos de tres a cuatro
conuninstructor o elacompanamiento de un adulto

Observa el video explicativo de qué es un robot en
el siguiente link:
";F
[

D3O
o e
'f,&-'%,.';?

@5

Luego observa los pictogramas y responde si
corresponde 0 no a un robot.
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Ejemplo:

Figura 5. Actividad con pictogramas sQué es
un robote

Video de la clase 1 - ;Qué es un Robot?

Recomendaciones para realizar la actividad

* Usa pictogramas y representaciones visuales para
apoyar la comprensidon de instrucciones.

* Mantén un lenguaje claro y sencillo en todas las
explicaciones.

e Brinda fiempo adicional para procesar la
informacioén y realizar las tareas.
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* Permite el uso de apoyo sensorial si es hecesario,
como objetos que puedan sostener o manipular
durante la actividad.
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Actividad ludica 1: El robot misterioso

Figura é. Robot misterioso.

Fuente: Disenada por kjpargeter en Freepik

Objetivo: ayudar a los estudiantes a comprender
las funciones y caracteristicas de diferentes tipos de
robots, al mismo fiempo que desarrollan habilidades
cognitivas (como la asociacion y el razonamiento
l6gico), sociales (como la interaccion grupal vy la
comunicacion) y emocionales (como la confianza
y la gestion de la frustraciéon) en un entorno inclusivo
y ludico.

Materiales:

e Tarjetas con ilustraciones y texto que describen
tareas realizadas por diferentes tipos de robots
(ej.: robots limpiadores, robots industriales, robots
médicos).

e Una caja o sombrero para colocar las tarjetas.

e Un espacio amplio donde los estudiantes puedan
moverse con libertad.

| 38



Robética Inclusiva para Personas con TEA: Aprendizaje Adaptado y
Creativo

eOpcional: Un robot de demostracion (si estd
disponible) para mostrar alguna de las actividades
descritas.

Instrucciones:
Explicacién del juego:

Indicar a los estudiantes que el juego consiste en
adivinar qué fipo de robot realiza ciertas tareas.

Sacar una tarjeta:

Un estudiante (o asistente) saca una tarjeta de la
caja y la muestra al grupo.

Si es necesario, un adulto lee en voz alta la tarea
que describe la tarjeta.

Adivinar el robot:

Los ofros estudiantes deben adivinar qué tipo de
robot realiza esa tarea. Pueden levantar la mano
para responder.

Simular la actividad:

Después de adivinar, pida a los estudiantes que
simulen codmo haria el robot esa tarea. Por ejemplo,
si es un robot aspirador, pueden imitar como limpia
el suelo.

Repetir:

Deja que diferentes estudiantes saquen tarjetas y
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repitan el proceso.
Cierre:

Alfinal, redne a todos y preguntales qué aprendieron
sobre losrobots. Elogia su participaciony creatividad.
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2.2. Componentes de robots

2.2.1. Sensores

Son dispositivos que ayudan al robot a saber qué
estd pasando a su alrededor. Por lo tanto, el robot
puede comprender mejor o que sucede en su
entorno y responder de manera adecuada.

Existen diferentes tipos de sensores:

e Sensores de proximidad: Pueden identificar objetos
cercanos sin focarlos. Los sensores infrarrojos vy
ultrasénicos son dos ejemplos.

eSensoresde fuerzaytoque: Midenlafuerza aplicada
alas extremidades o entre dos componentes moviles
del robot.

e Sensores de vision: Capturan imdgenes del entorno
através de cdmaras. Los algoritmos de visidon artificial
se utilizan para procesar estas imdgenes para
identificar objetos, personas o el entorno general.

e Sensores de posicion y orientacion (encoders y
giroscopios):Midenlaorientacionyeldesplazamiento
angular de los componentes del robot. Los encoders
y los giroscopios se utilizan ampliamente para medir
la rotacion de los motores y detectar cambios en la
orientacion.

e Sensores tdctiles: Permiten al robot sentir el
contacto con las superficies u objetos. Cuando
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el robot agarra o toca algo, imitardn la sensacion
tactil humana.

e Sensores de temperatura: Son Utiles para evitar
sobrecalentamientos o detectar cambios de
temperatura en el entorno al medir la temperatura
del entorno o de partes especificas del robot.

e Los sensores de distancia (LIDAR vy radar):
Funcionan para medir la distancia entre el robot y los
objetos cercanos. Los robots moviles y los vehiculos
auténomos utilizan ampliamente el LIDAR para crear
mapas del entorno.

e Los sensores acusticos (micréfonos): Permiten a los
robots registrar los sonidos que los rodean, a veces
en conjunto con otras tecnologias para reconocer
la voz.

Figura 7. Sensores acusticos.

Fuente: Disenada por Freepik
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Analogia: “Los sensores en la tecnologia son como
los sentidos de los seres vivos en la naturaleza. Si
los ojos captan la luz, la piel siente el tacto, y los
oidos perciben el sonido, entonces los sensores
son los érganos de percepcion de cualquier cosa
fecnologica. Un animal necesita sentir su enforno
para reaccionar de manera adecuada, y un
dispositivo con sensores “percibe” lo que acontece
alrededor de ello, ya sea la temperatura ambiente,
el movimiento, la presion, o la luz, y responde en
consecuencia permitiéndole continuar su ambiente
circundante de manera inteligente.”

iTE CUENTO ALGO!

En el espacio usan sensores de la sonda Voyager los cuales detectan
particulas cargadas y campos magnéticos en el espacio interestelar,
ademas, existen sensores que ayudan a detectar emociones, ya que miden §
variables de nuestro cuerpo como temperatura corporal, frecuencia

cardiaca y la conductividad de la piel.
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ACTIVIDADES

Actividad Practica 2: Sensor de Luz

Figura 8. Sensor de luz.

Objetivo: Comprenderelfuncionamientodeunsensor
de luz mediante la construccién de un circuito que
enciende un foco automdticamente cuando hay
oscuridad y lo apaga cuando hay luz, destacando
la utiidad de este sistema en aplicaciones de
automatizacién y ahorro energético.

Observa el video explicativo de qué es un robot en
el siguiente link: -
° ®Fs

- o el
[ o,
If2o St

Materiales:

e 1 Resistencia 100KQ (café-negro-amarillo-dorado)
e 1 resistencia 1KQ (café-negro-rojo-dorado)

e 3 cables tipo jumper
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¢ 1 Protoboard 300 puntos Blister

e 1 diodo LED

e | fotorresistencia (LDR)

e 1 bateria de 9V

e 1 transistor 2N2222

Montaje del circuito en la protoboard:

1. Inserta el transistor 2N2222 en la protoboard vy
ubica correctamente sus terminales: emisor, base y
colector.

2. Conecta el emisor del fransistor al riel positivo de
la protoboard.

3. Une el colector del fransistor a una de las patas
del sensor LDR.

4. Conecta la otra pata del LDR al riel negativo de
la protoboard.

5. Desde el mismo colector del transistor, conecta
una resistencia de 100 kQ y une su otra pata al riel
positivo.

6. Conecta la base del transistor al dnodo (positivo)
del diodo LED.

7. Une el cdtodo del LED (pata negativa) a una
resistencia de 1 kQ, y luego conecta la ofra pata de
esta resistencia al riel negativo de la protoboard.
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8. Finalmente, electrifica la protoboard conectando
la bateria de 9V, asegurdndote de unir el positivo all
riel positivo y el negativo al riel negativo.

Figura 9. Diagrama del Sensor de Luz.

R1 %mOKomh T C
B
on2222 | E
H
V-=- oy
T — -lc
T R2 § LDR
R3
MN—

1Komh

Figura 10. Esquematico Sensor de Luz.

A6

Fuente:Tinkercadhttps://www.tinkercad.com/things/h0SDcQ4I7W3-
neat-fulffy/editel2returnTo=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.

Fdashboard&sharecode=LUy4vGUtywOkHwWChKDewl29KnsgH_F7u4-

OHXRONONnc
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Recomendaciones para realizar la actividad

e AsegUrate de identificar correctamente las
terminalesdeltransistor (emisor, basey colector) antes
de insertarlo en la protoboard, ya que una conexion
incorrecta puede impedir el funcionamiento del
circuito.

e Comprueba que las resistencias utilizadas
correspondan a los valores correctos (100 kQ y 1
kQ); un error en esto puede alterar la sensibilidad del
sensor.

e AsegUrate de que el LED esté correctamente
polarizado: la pata mds larga (dnodo) debe ir hacia
el lado positivo del circuito.

e Alconectarla bateria de 9V, revisa que el positivo
y negativo coincidan con los rieles correspondientes
enlaprotoboard para evitardanarlos componentes.

Actividad l0dica 2: El Circuito de Sensores Humanos

Figura 11. Sensores humanos.

Fuente: Generado por IA, haipe
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Objetivo: Simular el funcionamiento de los sensores
de un robot mediante un juego grupal, fomentando
el frabajo en equipo, la rapidez y la coordinacion.

Materiales:

e Cartulinas o tarjetas de colores (rojo, amarillo,
verde, azul).

e Objetos pequenos que puedan emitir sonidos
(como un cascabel o una campanita).

e Opcional: Anfifaces para simular limitaciones
sensoriales.

Instrucciones:

Divide a los participantes en equipos de 4 o 5
personas. Cada miembro del equipo representard
un sensor:

Sensor Visual: Detecta colores.

Sensor Auditivo: Detecta sonidos.

Sensor Tactil: Detecta contacto.

Sensor de Proximidad: Detecta movimiento cercano.

Marca un drea de juego con zonas especificas para
representar estimulos, como:

Una zona de colores (con cartulinas).

Unazona de sonido (coloca un cascabel o un objeto
gue haga ruido).
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Una zona de proximidad (donde los jugadores
pasardn cerca).

Inicio del juego:

El facilitador actia como un “control central” y da
instrucciones como si fuera un robot que necesita
acftivar sus sensores para cumplir misiones. Por
ejemplo:

“iDetecta el color azul!”

“iDetecta un sonido cercano!”

“iDetecta un movimiento a tu alrededor!”
Respuesta en equipo:

Cuando se dé una instruccién, el jugador que actue
como el sensor correspondiente debe correr a la
zona indicada y responder:

Sensor Visual: Corre a la zona de colores y senala el
color indicado.

Sensor Audifivo: Corre a la zona de sonido vy
responde al estimulo (por ejemplo, diciendo “iSonido
detectado!”).

Sensor Tactil: InteractUa con un jugador u objeto
asignado al contacto.

Sensorde Proximidad: Se mueve aunlugardesignado
y “detecta” el movimiento al estar cerca.
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Simulaciéon avanzada:

El facilitador puede dar varias instrucciones a la vez
para que diferentes sensores del equipo trabajen
juntos. Por ejemplo:

“Detecta un sonido y un color rojo al mismo tiempo”.
Competencia:

Los equipos compiten por quién puede responder
mds rapido y correctamente. Cada respuesta
correcta otorga un punto al equipo.

2.2.2. Actuadores

Cuando hablamos de los “actuadores” nos estamos
refiriendo a los componentes fisicos del robot que
le permiten el movimiento ademds de ayudarlos a
realizar distintas acciones.

Los actuadores se dividen en distintos fipos como
bien pueden ser: los que se manejan por motores
eléctricos (los md&s comunes), los que se manejan
por servomotores, los de tipo hidraulico (funcionan
con la presidon del agua), los de tipo neumdtico
(funcionan conla presién del aire), los que funcionan
por medio de pistones, y etc.
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Figura 12. Superhéroe.

Fuente: Generado por IA, haipe

Los actuadores convierten las senales eléctricas
enviadas a modo de instrucciones por el controlador
en movimientos los cuales le permiten al robot
interactuar con su entorno y completar las tareas
asignadas.

Enfonces sPara qué sirven los Actuadores?

Y_a" Movimientos del robot, como sus brazos para levantar
objetos o sus ruedas para moverse.
(o o o]
Girar las piezas de los robofs, lo que es similar a un ventila-
dor que gira para refrescar el aire.
b Empuijar o tirar objetos: como una gria que levanta una
ﬁ caja.

2.2.2.1 Tipos de Actuadores

e Actuadores eléctricos: Son los mds frecuentes,
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convierten la energia eléctrica en movimiento
de rotacion. Por ejemplo, Un ventilador cuando
lo enciende, la energia va al motor que activa las
aspas del ventilador.

e Actuadores térmicos: Estos funcionan usando calor
para moverse. Los actuadores térmicos utilizan los
cambios de forma de algo cuando se calienta o
enfria.

e Actuadores hidraulicos: Son similares a los motores
eléctricos, pero en lugar de electricidad, usan
liguidos para generar movimientos mads fuertes. Por
ejemplo, las gruas que levantan objetos grandes
fienen estos tipos de actuadores.

e Actuadores neumdticos: Utilizan el aire comprimido
como energia para producir movimiento, como
un pistdbn que acumula el aire para convertirlo en
impulso de un movimiento con mucha fuerza.

Analogia: “Los musculos de un superhéroe se
asemejan alos actuadores de un robot. Los mUsculos
especiales (los actuadores) del robot se activan
cuando el cerebro (el controlador) le envia una
senal, lo que le permite mover los brazos, las piernas
o las ruedas de la misma manera que sus musculos le
permiten correr, saltar o levantar cosas. Por lo tanto,
el robot puede moverse y realizar diversas tareas
gracias a estos “musculos robdticos.”
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iTE CUENTO ALGO!

¢éTe has preguntado cémo funciona las protesis? éLas
prétesis utilizan actuadores? Pues si, gracias a los
actuadores electromecdanicos que se usan en protesis
robdticas permite al usuario controlar sus proétesis
mediante sefiales nerviosas o musculares, restaurando
asi una parte de la funcionalidad perdida.

ACTIVIDADES

Actividad Practica 3: jHagamos un Robot con
Ruedas!

Figura 13. Rob

ot con ruedas.
.- R,

- 1

Fuente: Generado por IA, haipe

Objetivo: Comprender cémo los actuadores
permiten que un robot se mueva usando ruedas.

Materiales:
e 2 ejes con sus respectivas ruedas a cada lado

e | motor de 9v
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e 2 Pilas AA Carbon 1.5v

e Slof para 2 pilas o portapilas

e Interruptor pequeno 12 voltios
Instrucciones

Observa el video explicativo de qué es un robot en
el siguiente link:

hee

Construccion del chasis:

Crea una base cuadrada o rectangular para tu
robot. Puedes utilizar materiales como cartén, palitos
de madera o bloques de construccion (e.g., Legos).
Asegurate de que sea firme y estable.

Fija lasruedas delanteras ala base utilizando tornillos,
silicona caliente o el sistema de fijacion de tu kit.

Preparacion del sistema de movimiento:

En la parte trasera del chasis, coloca las ruedas que
serdn impulsadas por el motor. AsegUrate de que
estén bien alineadas para facilitar el movimiento.

Fijoa un engranaje al motor para conectar con las
ruedas traseras.
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Instalacion del circuito eléctrico: (ver video)

Pela los extremos de los cables del motor para
facilitar la conexion.

Conectalos cables del motor al slot de las baterias y
al interruptor, formando un circuito cerrado.

El interruptor actuard como un “puente” para
controlar el encendido y apagado del motor.

Prueba del sistema eléctrico:

Colocalas pilas en el slot y verifica el funcionamiento
del motor. Si el motor no enciende, revisa las
conexiones y asegurate de que el interruptor esté
funcionando correctamente.

Una vez confirmado que el circuito estd en buen
estado, fija el motor al chasis utilizando silicona
caliente o tornillos, asegurdndote de que el
engranaje impulse las ruedas correctamente.

Ajustes finales:

Realiza una prueba del robot encendiendo el
interruptor. AseguUrate de que las ruedas giren
correctamente y que el robot se desplace de
manera fluida.

Si es necesario, ajusta las conexiones o refuerza
la estructura para mejorar la estabilidad y el
funcionamiento.
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Figura 14. Diagrama electronico del robot con
ruedas

INTERRUPTOR

MOTOR

I BATERIA

Fuente: Elaboracion propia

Observar el esquemdtico:

Figura 15. Esquemadtico del robot con ruedas.

Fuente: https://www.tinkercad.com/things/42HYGOYEbeV-

glorious-elzing/editel2returnTo=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.
com%B2Fdashboard&sharecode=M7Zo05f2SWg2Ti6WMCC-
LFQusDp40gm?0d-aiZbgfoekU
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Recomendaciones para realizar la actividad

e Usa imdgenes grandes y coloridas para mostrar
coémo conectar las baterias, el motory el interruptor.
También pueden ser Utiles pictogramas para mostrar
cada paso.

e Divide las instrucciones en pequenos pasos,
repitiéndolas si es necesario. Asegurate de que cada
estudiante entienda un paso antes de continuar con
el siguiente.

e Proporciona ayuda adicional para conectar
los cables, colocar el motor y asegurar el uso del
interruptor. Usa el tiempo necesario segun las
necesidades de cada estudiante.

e Permite que los esfudiantes manipulen cada
componente (ruedas, motor, interruptor) antes de
ensamblar, para que se familiaricen con el material.

e AsegUrate de darles suficiente tiempo para
explorar cémo funciona el robot y readlizar la
actividad sin presion.
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Actividad IUdica 3: El Desafio de los Actuadores
Humanos

Figura 16. Actuadores humanos.
- I & IHb“‘I-.--‘:__ 4

Fuente: Generado por IA, haiper

Objetivo: Simular como funcionan los actuadores en
un robot (movimiento, fuerza y precisidon) mediante
un juego colaborativo que fomente la coordinacion,
la comunicacién y el tfrabajo en equipo.

Materiales:
e Globos inflados (como “objetos a manipular”).

e Cajas o recipientes pequenos (para colocar los
globos).

e Cinta adhesiva o conos para marcar un circuito o
recorrido.

e Crondmetro (opcional, para anadir un factor de
tiempo).
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Instrucciones:

Divide a los participantes en equipos de 4 o 5
personas.

Cada jugador en el equipo representard un tipo de
actuador:

Actuador de movimiento lineal: Camina o se mueve
hacia adelante y atrds en linea recta.

Actuador de rotacion: Gira en circulos o rota sobre
sU eje.

Actuador de precision: Se encarga de manipular
con cuidado los objetos (los globos).

Actuador de fuerza: Transporta o empuja objetos de
un lugar a otro.

Disena un circuito con las siguientes estaciones:

Zona de carga: Los globos se colocan en las manos
del "actuador de fuerza”.

Zona de precision: Los globos deben ser colocados
dentro de una caja sin que se revienten.

Zona de rotacion: Un jugador debe girar en su lugar
mientras lleva un globo.

Zona de entrega: El equipo debe llevar el globo al
final del recorrido.
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Inicio del juego:

Cada equipo tiene un tiempo limite (por ejemplo,
3 minutos) para completar el circuito transportando
los globos a través de las estaciones.

Rol de los actuadores:

Actuador de movimiento lineal: Lieva el globo desde
la salida hasta la siguiente estacion en linea recta.

Actuadorderotacion: Debe girarmientras fransporta
el globo al siguiente punto.

Actuador de precision: Coloca el globo
cuidadosamente en la caja sin que se caiga ni
reviente.

Actuador de fuerza: Empuja o transporta la caja
con los globos al final del recorrido.

Reglas:

Siel globo cae al suelo o se revienta, el equipo debe
regresar al inicio del circuito y comenzar de nuevo.

Todos los actuadores deben desempenar su rol al
menos una vez.

Competencia:

Los equipos compiten por completar el circuito en el
menor tiempo posible sin errores.
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2.2.3. Controladores

¢dAlguna vez te has preguntado como los robots tienen
la capacidad de decidir qué hacer? jTienen un secreto
guardado! El controlador es una parte muy importante de
ellos.

Figura 17. Robot controlador.

Fuente: Disenada por Freepik

Los controladores son los que permiten la
comunicacion entre el procesador y los actuadores
delrobot, porlotanto, escomo seguirlasinstrucciones
a fravés de un programa, le das la orden y el
controlador se asegura de que el robot las siga al
pie de la letra, Por ejemplo, digamos que tienes
un robot que juega al futbol. Si el robot detecta la
pelota, el controlador decidird si le patea o la pasa.
Luego envia las instrucciones a los actuadores de las
piernas y el robot tomard accion.
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Figura 18. Robot controlado

Fuente: Disenada por Freepik

Analogia: “La forma en que frabajan los
controladores en un robot es similar al cerebro de
un pdjaro volador. El pdjaro recibe informacion
de los ojos a fravés del nervio optico; esto es
similar al procesador en un robof que “ve” y
envia informacién al controlador. Si el pdjaro ve
una rama para posarse, el cerebro decide que
deberia hacer un aterrizaje suave; pues el cerebro
envia senales eléctricas a los musculos de las alas;
los mUsculos de las alas son los actuadores en un
robot que moverd las alas de manera adecuada.
De esta manera, un pdjaro sigue las instrucciones
de su cerebro y, de la misma manera, un robot
sigue las instrucciones del controlador.”
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2.2.3.1 Tipos de controladores.

2.2.3.1.1 Controladores PID (Proporcional,
Integral, Derivativo):

Considere un control remofo de automovil. El
controlador PID funciona como un amigo que
te dice cudndo girar el volante para mantener el
coche en linea recta.

e De qué manera funciona: Ajusta el movimiento
en funcion de tres factores: la distancia del objetivo
(proporcional), el total de las desviaciones anteriores
(infegral) y el cambio en el tiempo.

2.2.3.1.2 Controladores basados en micro
controladores:

Imagina unrobot que toma decisiones radpidamente,
como un director de orquesta que da érdenes para
que todos los musicos toquen en sincronia.

e De qué manera funciona: Utilizan un chip pequeno
que puede programarse para controlar los
actuadores del robot de manera precisa y rdpida.

2.2.3.1.3 Controladores de légica difusa:

Son como un amigo que da consejos basados en
“sensaciones” en lugar de reglas. Por ejemplo, si el
robot estd cerca de un obstdculo, el contfrolador
difuso usa “cerca” o “lejos” en lugar de nUmeros
exactos para determinar cudnto girar.
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e De qué manera funciona: Para tomar decisiones
en situaciones inciertas, usa reglas que imitan el
pensamiento humano.

2.2.3.1.4 Controladores de tiempo real:

Imagina un reloj que siempre cumple con el
cronograma. Un controlador de tiempo real, como
un reloj muy preciso, asegura que el robot haga lo
que debe hacer en el momento exacto.

e De qué manera funciona: El robot puede hacer
cdlculos y tomar decisiones rdpidamente para
adaptarse alos cambios en su entorno.

2.2.3.1.5 Controladores adaptativos:

Son similares a un amigo que aprende a usar un
nuevo juego de video. Con el tiempo, se adaptan 'y
mejoran para manejar diversas situaciones.

e De qué manera funciona: Para mejorar el
rendimiento, modifican cdmo controlan el robot en
funcion de las condiciones actuales.

2.2.3.1.6 Controladores de red neuronal:

Piense en un cerebro artificial aprendiendo a hacer
tareas, como si el robot estuviera aprendiendo a
hacer algo mejor.

e De qué manera funciona: Para aprender y tomar
decisiones basadas en experiencias pasadas,
utilizan redes neuronales, sistemas inspirados en el
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cerebro humano.

iTE CUENTO ALGO!
jExisten controladores en tu hogarl Muchos
de los electrodomésticos modernos, como
lavadores, lavavajillas y hornos, utilizan
controladores automdticos para optimizar el
uso de energia y agua. En las lavadoras los
controladores ajustan el tiempo, la cantidad
de agua y la temperatura de la misma segun
el peso y tipo de ropa que detectan, gracias a
los sensores que alimentan al controlador.

ACTIVIDADES

Actividad Interactiva 4: El Robot y el Laberinto -
Control por Instrucciones

Figura 19. Cédigo auténomo 2.

Fuente: Disenada por Freepik

Objetivo: Controlar un robot mediante instrucciones
escritas, guidndolo a través de un laberinto. A través
de esta actividad, los estudiantes aprenderdn
sobre los controladores, comprendiendo cémo las
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instrucciones especificas afectan el movimiento
y comportamiento del robot, y cdémo estos
controladores son fundamentales para resolver
problemas complejos de manera estructurada.

Materiales:

e Hoja con recuadro negro en la parte superior.
e L&piz 0 marcador.

e Dibujo de un robot.

e Flechas o dibujos que muestren direcciones (arriba,
abajo, izquierda, derecha).

e Scratch

Link de actividad interactiva: Video quizz

OFE0

T

!’OI s L

. . Ly
@'_'--u.

Link de actividad interactiva: laberinto en scratch:

TP }*

Utiliza  palabras simples como: arriba-abajo,
izquierda-derecha

Instrucciones
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Haz que las instrucciones sean claras y sencillas.

Marca la flecha en la direccidon que debe avanzar
el robot para que pueda salir del laberinto

Figura 20. Laberinto del robot en scratch

Laberinto del robot [ 6 veraeno |
by maximomontoya02
~ ~» Instrucciones
=%
Presiona los botones para hacer que el robot se mueva y
cruce el laberinto.
15| @
} _ -"ﬂh
J Garecka
r | -
lﬁ' rda

Fuente: https://scratch.mit.edu/projects/1109525785

Recomendaciones para realizar la actividad

e Mantén las instrucciones cortas, con un mdximo de
3 pasos para facilitar el proceso.

e Presta atencion mientras te explico lasinstrucciones,
las leeré en voz alta para ayudarte a escribirlas
correctamente.

e Usa flechas o dibujos para mostrar en qué direccion
debe moverse el robot.

e Después de cada paso, comprobaremos juntos
si el robot estd siguiendo correctamente las
instrucciones.
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e Si cometes un error, no te preocupes. Podemos
borrar y empezar de nuevo. Lo importante es
aprender y mejorar.

Actividad lUdica 4: El reto del robot

Figura 21. Juego “El reto del robot”.

" &z ELreto deRobotS H “‘

Link:  https://www.misenal.tv/juegos-online/juegos-
online-el-reto-de-robots

Objetivo: Brindar a los estudiantes la experiencia
de controlar un robot mientras se les ensena
de forma simplificada cémo los robots reciben,
procesan y ejecutan instrucciones, desarrollando
habilidades cognitivas (como la planificacion y
resolucion de problemas), sociales (frabajo en
equipo y colaboraciéon) y emocionales (pacienciay
autocontrol al ejecutar la tareaq).

Instrucciones

Ingresa al siguiente link:
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El reto de Robots: Debes saltar y superar todos
los obstdculos para poder llegar hasta el fin, slo
logrards? jinténtalo!

Analogia: “Imagina, por un momento, a un robot
que se nutre de baterias; este robot es como una
ardilla astuta que esconde nueces para el invierno.
Mientras cuenta con energia, puede desplazarse
dgilmente de un lugar a otro, pero una vez que se
queda sin reservas, debe encontrar una fuente de
recarga antes de poder continuar su aventura. Por
ofro lado, enconframos robots que aprovechan
la energia solar; estos son como girasoles, siempre
buscando la luz del sol para crecer y mantenerse
activos. Cuando el sol brilla, estos robots funcionan
al méximo, pero cuando la oscuridad se cierne, su
actividad se detiene, esperando pacientemente el
regreso del sol.

2.2.4. Fuentes de Energia

Los robots necesitan energia para poder moverse,
pensar y realizar tareas, estas dependen de su tipo,
de su tamano, e incluso de su aplicacidn, estas
pueden ser de tipo eléctrico, de tipo hidrdulico, de
tipo neumdatico, o una combinacion. Al igual que
nosotros necesitamos comer, los robots necesitan
“comer” energia para funcionar, y esa energia
puede venir de diferentes fuentes, como baterias,
energia solar o cables eléctricos, cada una de
estas fuentes influye en la autonomia (la duracién
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del funcionamiento constante de un robot) y el
rendimiento (la eficiencia en la realizacién de su
trabajo).

Figura 22. Naturaleza.

*Abidly energy Using solar energy”  ‘Always reteivie energ

Fuente: Generada por IA, Freepik

Por dltimo, estdn los robots que dependen de cables
eléctricos, que se asemejan a imponentes drboles
en un bosque. A diferencia de los ofros, estos robots
siempre tienen acceso a energia, gracias a su
conexion constante con la tierra, pero su naturaleza
fia les impide moverse. Asi, en esta compleja red de
energia, cada tipo de robot juega su propio papel,
reflejando la asombrosa diversidad de la vida
misma.”
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2.2.4.1 Diferentes fuentes de energia.

A continuaciéon, presentaremos algunas de los
distintos fipos de fuentes de energia de las que un
robot puede hacer uso.

Las baterias: son una fuente comun de energia
para robots o dispositivos moviles pequenos. Son
recargablesy ofrecen una fuente de energia portdtil.
Sin embargo, es importante considerar la duraciéon
de la bateria del robot porque puede ser limitada.

Ejemplo: Las baterias de iones de litio (como las
de los teléfonos moviles) son muy populares en
los robots porque son ligeras y duran mucho. Las
baterias de plomo-dcido también estdn disponibles,
que son mds pesadas, pero pueden almacenar mds
energia.

Figura 23. Baterias.

Fuente: Generado por IA, Copilot

Energia eléctrica: Algunos robots pueden
conectarse a una toma de corriente para obtener
energia continuamente.

| 72



Robética Inclusiva para Personas con TEA: Aprendizaje Adaptado y
Creativo

Esto es particularmente comun en robots industriales
que estdn disenados para funcionar continuamente.

Ejemplo: Imaginemos que hay un robot colaborativo
en la linea de produccidon de una fdbrica. Este
robot puede conectarse directamente a una toma
de corriente industrial, lo que le proporcionard la
electricidad que necesita para mover sus motfores
y realizar tareas como soldar o ensamblar piezas.
El cable de alimentacidon que conecta el robot a
la toma de corriente asegura que reciba energia
constantemente. Esto le permite frabajar sin
preocuparse por la bateria que puede agotarse.

Figura 24. Toma corriente

Fuente: Generado por IA, Adobe Firefly

Energia solar: Algunos robots modernos utilizan
la luz del sol como su principal fuente de energia.
Tienen paneles solares que recogen la luz solar y
la transforman en energia que pueden usar. La
ventaja de usar energia solar es que siempre hay luz
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mientras brille el sol. Sin embargo, en dias nublados
o de noche, el robot no puede funcionar bien.

Ejemplo: Imagina que eres una planta. Durante el
dia, cuando brilla el sol, puedes crecer y moverte.
Pero cuando llegala noche, te detienes y descansas
porgue no tienes luz para continuar.

iTE CUENTO ALGO!
sTe has preguntado con qué fipo de energia
funcionan los robots que exploran el espacio?
:Cémo duran décadas en el espacio?
Pues ese tipo de robot utilizan generadores
termoeléctricos de radioisdétopos, los cuales
son como pequenos combustibles que
liberan energia lentamente, el generador que
usan estos robots convierte el calor que se
genera en esa liberacion y los convierten en
electricidad.

ACTIVIDADES

Actividad Practica 5: Energia con paneles solares

Figura 25. Energia con paneles solares

Objetivo: Comprender el funcionamiento de las
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fuentes de energia renovables a través de la
realizacion de una actividad prdctica, enfocdndose
en el aprovechamiento de la energia solar mediante
el uso de paneles solares. Esta prdctica permitird
explorar coémo los paneles solares convierten la
luz del sol en energia eléctrica, promoviendo la
conciencia sobre energias sostenibles y su impacto
en el medio ambiente.

Observa el video explicativo de qué es un robot en
el siguiente link:

N o ':"’..'"i'_‘j'
I3 o BT

Materiales:

e 2 paneles solares de 5V a 160mA

e 1 motor de 3.6V

e 1 hélice compatible con el motor

e 7 palitos de helado

e Silicona caliente o pegamento similar
Instrucciones

Construccion del charsis:

o Utilizalos 7 palitos de helado para crearla estructura
del chasis. Coloca el motor en una posicidon elevada
en el centro de la estructura, asegurdndote de que
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quede bien fijo.

o Enla parte inferior del chasis, pega los palitos de
manera horizontal para formar una base estable que
sostendrd los paneles solares. Usa silicona caliente
0 pegamento fuerte para asegurar las piezas en su
lugar.

o Montagje de los paneles solares:

o Coloca los 2 paneles solares sobre la base,
asegurdndote de que estén alineados de manera
que reciban la mayor cantidad de luz posible.

Conexion en serie de los paneles solares:

o Para aumentar el voltaje de salida de los paneles
solares, realiza una

conexion en serie.

o Conecta el cable negativo de un panel solar al
cable positivo del otro panel solar.

o Los cables sobrantes, que no estdn conectados
entre si, serdn los que se conecten al motor,
siguiendo la polaridad correcta (positivo con positivo
y negativo con negativo).

Conexidon del motor:

o Conectalos cables sobrantes (positivo y negativo)
a los terminales del motor de 3.6V. Asegurate de
que las conexiones sean seguras y estén bien fijadas
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para evitar pérdidas de energia.
Prueba y qgjuste:

o Una vez que todo esté montado y conectado,
coloca el sistema en un drea con buena exposicion
a la luz solar. El motor debe empezar a girar gracias
a la energia generada por los paneles solares.

Figura 26. Diagrama Energia con paneles
solares

Motor

36v 7N

\__/

Panel solar 5v 160mA ' ' Panel solar Sv 160mA

- = 45

Figura 27. Esquematico Energia con paneles
solares

T S S e Yt T——— e Y e (e ey

[ - Em .m0
Fuente: Tinkercad
https://www.tinkercad.com/things/janyOee2eDIl-neat-

blad/editel2returnTo=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.
com%2Fdashboard&sharecode=CBXssmKwfsYZcgig4y2bni5BngqCjQXR

V9DXFltcZik
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Recomendaciones para realizar la actividad

e AsegUrate de que los paneles solares estén
bien orientados hacia una fuente de luz intensa,
preferiblemente luz solar directa, para maximizar la
generacion de energia.

e Verifica la polaridad de todos los componentes
antes de realizar las conexiones, especialmente
al frabagjar con corriente en serie, para evitar
cortocircuitos o mal funcionamiento.

e Utiliza silicona caliente con cuidado para evitar
quemaduras y asegurate de que todas las piezas
estén bien fijadas antes de continuar con el montaje
eléctrico.

Actividad l0dica 5: “Enchufa al robot”

Figura 28. Energia de los robots

:l" ] ; /
Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Objetivo: Con este juego online para ninos
trabajamos los siguientes objetivos:

e Trabajar la atencion.
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e Trabajamos la orientacion.
e Trabajamos la légica.
Edad Recomendada:

Al ser un juego educativo online por niveles podrdn
jugarlo desde ninos hasta los mds mayores.

Comentarios:

Tendrdn que estar atentos a la cantidad de energia
que le queda a la pila, asi sabrdn cuantos pasos
mds pueden dar.

Instrucciones:

Accede al siguiente link:

El Juego Enchufa el Robot es un juego educativo
por niveles. El juego presenta un pequeno robot
que puede moverse gracias a una bateria (pila).
Utilizando esta energia tiene que llegar al enchufe.
En la parte superior de la cuadricula podremos ver
cuanta bateria le queda, cada barrita de la bateria
se corresponde con un paso en la cuadricula.

Los primeros niveles son para aprender a jugar,
segun avancemos vamos a enconfrar primero mas
baterias, que nos dardn la oportunidad de cargar al
robot para llegar mds lejos, luego aparecerdn otros
obstdculos que dificultardn el juego.
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2.2.5 Diferencia entre Robots — humano

Durante mucho tiempo, los robots y los humanos
han sido comparados debido a su capacidad para
realizar tareas similares, pero existen diferencias
significativas en cémo realizan estas tareas. Los
humanos son seres cognitivos y emocionales que les
permiten aprender, adaptarse y tomar decisiones
basadas en su experiencia y enforno, mientras
que los robots son mdquinas programadas para
ejecutar acciones especificas con gran precision
y consistencia. Esta comparacioén entre robots vy
humanos destaca las diferencias en las habilidades
fisicas y de procesamiento, asi como la innovacion,
la flexibilidad y la capacidad de resolver problemas.
Podemos comprender mejor como interactian estas
diferencias en diversas situaciones tecnoldgicas y
cotidianas explorando y pensando.

Analogia: “Los humanos y los robofs son como dos
fipos de ayudantes: los humanos son como artistas
creativos que pueden aprender, adaptarse y pensar
basdndose en lo que sienten y ven a su alrededor,
mientras que los robofs son como herramientas
muy precisas que hacen exactamente lo que se les
ensena sin cometer errores. Los robots siempre siguen
las mismas instrucciones, mientras que los humanos
fienen emociones y pueden resolver problemas de
maneras nuevas, aunque ambos pueden readlizar
tareas similares. Se pueden lograr grandes cosas si
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trabajan juntos.”

iTE CUENTO ALGO!
El Instituto Nacional de Ciencia y Tecnologia
Industrial Avanzada (AIST) de Japdn creo a
un robot llamado HRP-5P, sus siglas significan
Proyecto Humanoide de Robética, el objetivo
de su creacién es ayudar a realizar trabajos
de construccién y tareas pesadas en lugares
peligrosos para humanos.

2.2.5.1 Diferencias claves.

Figura 29. Humanos Vs. Robots

Fuente: Disenada por brgfx en Freepik

Interaccidn con el mundo

Humanos: Usamos nuestros sentidos, como la vista y
el oido, para entender lo que nos rodea.

Robots: Se apoyan en sensores y software para
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captar informacion y procesar lo que observan.

Capacidad de aprendizgje

Humanos: Somos capaces de aprender cosas
nuevas y adaptarnos a diferentes situaciones con el
fiempo.

Robots: Solo pueden hacer lo que han sido
programados, no aprenden de la misma forma que
Nosoftros.

Emociones vy relaciones

Humanos: Experimentamos emociones y podemos
formar lazos con ofras personas.

Robots: No sienten emociones reales ni pueden
establecerrelaciones significativas con los humanos.

Precision y consistencia

Humanos: A veces nos equivocamos debido a la
fatiga o el estrés.

Robots: Pueden ejecutar tareas con alta precision
y sin errores, incluso durante periodos prolongados.

Flexibilidad v adaptabilidad:

Humanos: Nos adaptamos con facilidad a diferentes
tareas y entornos.

Robots: Tienen cierta flexibilidad en habilidades, pero
estdn limitados por las instrucciones que recibieron
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al ser programados.

Analogia: Ambos, un pintor(humano) y una
maquina de pintura(robot) son capaces de pintar
sin embargo mientras la mdaquina sigue instrucciones
con precision, el pintor hace uso no solo de sus
habilidades técnicas, sino también de sus emociones
y creatividad. Los humanos poseemos creatividad y
emocion, las mdquinas poseen eficienciay precision.

Conocer estas diferencias es clave para
desarrollar tecnologias que beneficien a nuestra
sociedad y para imaginar como se llevard la
relacion entre humanos y maquinas en el futuro.
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ACTIVIDADES

Actividad Interactiva é: jSoy un robot! jSoy una
personal

Objetivo: Fomentar la expresion de caracteristicas
propias y la comprension de las diferencias entre
humanos y robots mediante el juego de roles.

Instrucciones:

Observa el video Diferencias claves entre robots y
humanos:

Luego responde las preguntas de acuerdo a las
diferencias claves que observaste que tienen los
humanos y los robots

Figura 30. Actividad interactiva: Diferencias
entre robots y humanos

£Quién tiene un corazon
que late?

-Humano
-Robot

Wideo & s clase 5 - Diferenciss svire Robois y Humanss
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Recomendaciones para realizar la actividad

« Rincdn tranquilo disponible para estudiantes que
necesiten un descanso sensorial.

« Opciones de respuesta visual para facilitar
la comunicacion y participacion. Usa estimulos
sensoriales de forma limitada, evitando luces
brillantes o sonidos fuertes que puedan causar sobre
estimulacion.

« Usaunasenalvisual (como una tarjeta verde) para
indicar cudndo es el turno de un grupo y una tarjeta
roja para mostrar que su furno ha terminado. Esto
ayuda a los estudiantes a entender las transiciones.

« Sialgun estudiante se siente abrumado en grupos
grandes, permite que frabaje en un grupo mads
pequeno o con un adulto o companero de apoyo.

Actividad l0dica 6: “Robot o humano: jAdivina quién
soy!”

Flgura 31 Robot o humano

Fuen’re'Generodo por IA, Adobe Flreﬂy
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Objetivo: Fomentar el aprendizaje de las diferencias
entfre robofs y humanos de manera divertida
y participativa, desarrollando habilidades de
observacion, deduccidn, interacciéon social y trabajo
en equipo.

Materiales:

e Tarjetas que describan caracteristicas de robots
y humanos (por ejemplo: “Soy muy fuerte”, “Siento
emociones”, “Me encanta jugar”, “Me cargo con
electricidad”).

e Disfraces o accesorios simples para que 1os ninos
se pongan.

e MUsica de fondo y algunos sonidos que suenen
mecdanicos o humanos

e Tabla visual con dos columnas: “Caracteristicas de
robots” y “Caracteristicas de humanos”.

e Tarjetas con imdagenes de robots y humanos que
podrdn levantar como respuesta. Temporizador
visual (como un reloj de arena) va a servir para
conftrolar el fiempo, y unos refuerzos positivos como
estrellas o medallas de papel siempre motivan.

Instrucciones:

Preparacion:

e Division en grupos: Primero, dividamos a los ninos
en dos equipos: uno va a representar a los robots y
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el ofro a los humanos.

e Entrega de tarjetas: Luego, cada nino recibe
una tarjeta con una caracteristica que tendrd que
representar.

e Ambiente visual: Vamos a poner la tabla visual
con dos columnas (una para los robots y ofra para
los humanos) donde mostraremos ejemplos de
caracteristicas.

e Pistas sonoras: También podemos tener musica
animada de fondo, junto con sonidos mecdanicos o
melodiosos que ayuden a resaltar las diferencias.

Presentacion:

e Vamos a representar una caracteristica de un
robot y otra de un humano solo con gestos, para
que los chicos vean cdmo se hace.

e Hay que avisarles que cada uno usard solo gestos
y movimientos, nada de hablar, para mostrar la
caracteristica de su tarjeta.

Desarrollo

e Turnos individuales: Cada nino, por turno, pasard all
frente para actuar su caracteristica.

. Uso del temporizador: Vamos a poner un reloj
de arena o un temporizador visual para que sepan
cudnto tiempo tienen para actuar.
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e Respuestas en equipo: Los demds ninos levantardn
una tarjeta con la imagen de un robot o un humano
para adivinar.

e Pistas sonoras: Mientras actiuan, podemos usar
sonidos mecdnicos paralosrobots o melodias suaves
para los humanos, asi mantenemos el ambiente
divertido.

e Revelacion: Al final, el nino que actud dird si su
caracteristica es de un robot o de un humano.

Cierre:
e Compartir experiencias

e Refuerzo visual y verbal: Ademds de darles
comentarios positivos, repartiremos pequenas
estrellas o medallas de papel a todos por parficipar,
destacando fortalezas como “gran observador” o
“actor impresionante”.

Por Ultimo, volvamos a mirar la tabla visual y les
preguntamos: “ sEstolo hariaunrobot o unhumano?”
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2.3 Funciones basicas de los robots

Los robots son mdaquinas fabricadas por los seres
humanos para llevar a cabo una variedad de
tareas que facilitan nuestras vidas. Desde tareas
sencillas como la limpieza del suelo hasta complejas
misiones como la exploraciéon de otros planetas, los
robofts tienen la capacidad de realizar labores que
resultarian dificiles, peligrosas o repetitivas para las
personas. A pesar de existir diversos tipos de robots,
con diferentes formas y tamanos, todos comparten
algunas caracteristicas comunes que les permiten
desempenar sus funciones.

Figura 32. Funciones de los robots

Fuente: Generada por IA, Copilot

Estas caracteristicas esenciales son fundamentales
para que los robots puedan trabajar de manera
eficiente. Incluyen la habilidod de desplazarse,
“percibir” su entorno a través de sensores, tomar
decisiones basadas en informacién y realizar
acciones de manera automdtica, sin necesidad de
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ser controlados constantemente por una persona.
Al entender estas funciones bdsicas, podremos
comprender mejor cobmo operan los robots y por
gué son tan relevantes en la sociedad actual.

Figura 33. Naturaleza robots

el

Fuente: Generdo por lA, ChoTGPT
ACTIVIDADES

Actividad Practica 7: Nuestro Robot sigue la luz

Figura 34. Sensores de luz

Objetivo: Comprender cémo los robots pueden
sentir la luz y moverse hacia ella usando un sensor
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Materiales:

e Una bateria de 9 voltios

e Dos motores reductores amarillo

e Dos Focos leds (cualquier color)

e Dos Resistencias 1KQ (café-negro-rojo-dorado)

e Dos Resistencias 100KQ (café-negro-amarillo-
dorado)

e 4 fransistores 2n2222

e Un broche

e Un Protoboard 300 puntos Blister

e Cables jumper x40 de 10cm macho/macho

e Dos Fotoceldas 7mm LDR

e Juego de 4 Ruedas de juguete de carro

eLego o base de cartén paralasruedasy Protoboard
e Linterna pequena

Instrucciones

Observa el video explicativo de qué es un robot en
el siguiente link:
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Conecta la fotocelda (LDR) al motor y la bateria
utilizando cables con pinzas de cocodrilo. AsegUrate
de que el motor se active al detectar luz.

Coloca el motory la fotocelda sobre la base (cartén
o Lego) vy fijalos con cinta adhesiva.

Montaje en la protoboard:
Conecta la fotocelda:

Una pata al lado negativo de la protoboard vy la
otra al pin 2b.

Coloca resistencias de 1 kQ (marrén-negro-rojo):

Una pata al pin C2 y la otra al Cé (repite el proceso
en el lado opuesto: H2 a Hé).

Conecta resistencias de 100 Q (marrén-negro-
marrén):

Una pata al A2 y la otra al positivo de la protoboard.
Conexion de transistores (2N2222):
ldentifica las patas: emisor, base y colector.

Conecta la base del transistor a la resistencia de 1
kQ (pines C2y Cé).
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Conecta el emisor al negativo de la protoboard.

Conecta el colector al LED, asegurando que la pata
larga (positivo) esté correctamente conectada.

Conectar los motores:

Une los motores a los transistores. El positivo del
motor debe ir al colector del transistor, y el negativo
al terminal negativo de la protoboard.

Ajusta la polaridad segun la direccion deseada de
giro del motor.

Montaje final:

Coloca las ruedas delanteras en los motores y las
fraseras de forma que puedan rodar libremente.

Fija los componentes (motor, bateria, y protoboard)
con silicona caliente o cinta adhesiva doble cara al
chasis.

Prueba del roboft:

Conecta la bateria y apaga la luz. El robot se
detendrd cuando no detecte luz.

Usa una linterna para observar cémo el robot se
mueve hacia la fuente de luz.

Experimenta dirigiendo la linterna hacia los “ojos”
del robot (fotoceldas) para observar el control
direccional.
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Figura 35. Diagrama eléctrico
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Fuente: Elaboracién propia
Y el esquemdtico elaborado en Tinkercad

Figura 36. Esquematico del circuito en Tinkercad
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Fuente: https://www.tinkercad.com/things/7WH-
62KKZYCT-robot-seguidor-de-luz/editelereturn-
To=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.com%2Fdash-
board&sharecode=DeMOFmMIDsxDWDy6YITAja3I8_
t2g9e3er3UdZHTIRO-Q
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Recomendaciones para realizar la actividad

e Usa apoyos visuales para mostrar como conectar
los cables y las piezas.

e Repite las explicaciones de forma clara y
pausada, y ofrece tiempo para que los estudiantes
procesen cada paso.

e Si es necesario, realiza el montaje en equipo,
donde cada estudiante tenga un rol especifico (por
ejemplo, uno conecta los cables, otfro coloca el
sensor, efc.).

e Proporcionadescansossialguno de losestudiantes
lo necesita.

Actividad lUdica 7: La Aventura del Robot

Figura 37. La aventura del robot

Fuente: Generado por IA, ChatGPT
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Objetivo: Introducir alos ninos a las funciones bdsicas
de los robots (como mover, detectar, y realizar
tareas) a través de un juego interactivo, estimulando
su creatividad, el trabajo en equipo v su interés por
la robdtica.

Materiales:
e Fichas o tarjetas con imdagenes de robofs.

e Cartulina o papel grande para crear un “tablero
de juego’”.

e Pequenas tarjetas con funciones de robots (por
ejemplo, “Moverse”, “Detectar obstdculos”, “Tomar
objetos”, “Hablar”, “Seguir instrucciones”).

e Tizas o cintas para marcar el recorrido del juego.
e Premios o stickers (opcional).

Instrucciones:

Preparacién del juego:

Crea unrecorrido en el suelo o en una mesa grande,
dibujando caminos con tiza o usando cintas de
colores. Este serd el *camino del robot”. En algunos
puntos del camino, coloca tarjetas con imdgenes
de robofts, y en ofros puntos, coloca las tarjetas con
funciones bdsicas de los robots.

Explicacion de las funciones de los robots:

Explica a los ninos que los robots fienen funciones
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bdsicas como moverse, detectar cosas a su
alrededor, tomar objetos, seguir ordenes, etc.
Muestra ejemplos sencillos y explica coémo estas
funciones ayudan a los robots a realizar tareas.

El juego comienza:

Los ninos se dividen en equipos. Cada equipo toma
una ficha con una imagen de un robot. Luego, el
equipo tiene que avanzar por el recorrido vy, en
cada punto, recoger una tarjeta con una funcion
de robot.

Desafios de funciones:

Cuando un equipo recoge una tarjeta con una
funcion, deben demostrar como su robot realizaria
esa tarea. Por ejemplo:

Sisacan una tarjeta que dice “Moverse”, deben dar
un paso hacia adelante, como si fueran un robot.

Si sacan “Detectar obstdculos”, deben levantar
los brazos y simular que estdn buscando algo en su
camino.

Sisacan “Tomar objetos”, pueden imitar el gesto de
un robot que recoge algo.

Si sacan “Seguir instrucciones”, deben seguir una
orden dada por el equipo confrario (como saltar,
girar, o caminar hacia atrds).

El equipo gana cuando llega al final del recorrido,
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demostrando que han aprendido sobre las funciones
bdsicas de los robofts. El equipo con mas tarjetas de
funciones o con el mejor desempeno en los desafios
gana un pequeno premio.

2.3.1 Movimiento

Figura 38. Movimiento de los robots
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Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Analogia: "“Es posible cotejar el movimiento de
los robots con la forma en que un individuo se
desplaza mediante distintos medios de fransporte
o0 acciones fisicas. Por ejemplo, si deseas subir
algo del suelo, simplemente flexionas el brazo
para levantarlo; esto se asemeja a un robot que
emplea una simple rotacion de su articulaciéon para
desplazar un objeto. Si requieres transitar por una
ruta complicada, podrias emplear una bicicleta de
montana o caminar con precaucion, ajustdndote
al terreno. De forma parecida, los robots emplean
diversos instrumentos como ruedas para desplazarse
por superficies planas u orugas para desplazarse por
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terrenos dificiles. Al igual que nosotros modificamos
nuestro tipo de movimiento en funcion de lo que
requerimos, los robots seleccionan sus modalidades
de desplazamiento en funcion de su objetivo y el
diseno de sus “herramientas”.

2.3.1.1 Tipos de Movimiento en los Robots

e Movimiento Articulado: Este fipo de movimiento
se percibe en robots con brazos o componentes
moviles que rotaban en un eje determinado.

Figura 39. Movimiento articulado
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Fuente: Disenada por Freepik

Los robots industriales generalmente cuentan con
varias articulaciones que les facilitan llegar a diversas
dreas de trabajo y llevar a cabo labores complejas
como soldar o montar componentes. Estas uniones
operan a fravés de mecanismos que pueden ser
motores eléctricos o sistemas hidrdulicos, los cuales
suministran la fuerza requerida para desplazar cada
“articulacion”.

1100



Robética Inclusiva para Personas con TEA: Aprendizaje Adaptado y
Creativo

e Movimiento Lineal: Para trasladarse de un lugar a
ofro de forma recta, los robots emplean actuadores
lineales. Se puede observar un ejemplo de este tipo
de movimiento en los robots cartesianos o porticos,
que se desplazan en direcciones rectas (ejes X, Y, Z)
y se emplean frecuentemente en aplicaciones de
montaje o impresion en 3D.

* Movimiento Rotatorio: Los robots también tienen
la capacidad de realizar movimiento rotativo, 1o
que significa rotar en un dngulo especifico. Este
movimiento es frecuente en robots modviles que,
rota sus ruedas para modificar su direccion, al
igual que en brazos robdticos que rotan para situar
herramientas o componentes.

Figura 40. Movimiento rotatorio

Fuente: Disenada por brgfx en Freepik

* Movimiento de Traccidon (Ruedas y Orugas): Para
desplazarse sobre superficies planas o terrenos
desiguales, los robots mdviles emplean ruedas u
orugas. Los robots con ruedas son habituales debido
a su eficacia y faciidad de manejo, mientras
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que los robots con orugas se emplean en zonas
complicadas, dado que aportan mayor traccién y
estabilidad.

Figura 41. Movimiento de fraccién

Fuente: Disenada por Freepik

* Movimiento Humano: Los robots de apariencia
humana poseen un mMmovimiento que replica el
andar y las acciones humanas. Estos robots cuentan
con varias arficulaciones y sensores de balance que
les facilitan caminar, ascender escaleras o incluso
correr. Su desplazamiento se parece al de una
persona, con una precision en la coordinacion de
brazos, piernas y cuerpo.

Figura 42. Movimiento humano

Fuente: Generada por IA, Adobe Firefly
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e Movimiento por Drones (Aéreo): Los drones
representan un tipo de robot que realiza movimiento
aéreo. Hacen uso de hélices para permanecer en el
aire y efectuar movimientos en diversas direcciones.
Los drones poseen una amplia capacidad de
maniobra y se emplean tanto en usos IUdicos como
industriales, desde la grabacién de videos hasta la
revision de infraestructuras.

Analogia: “Imaginemos que el movimiento de los
robots se asemeja al de los animales en la naturaleza,
los cuales desarrollan distintas formas de desplazarse
para adaptarse y sobrevivir en su entorno. De la
misma forma en que cada animal utiliza su tipo de
movimiento especifico para cumplir sus funciones,
los robots deciden cémo moverse en funcion a las
tareas que necesitan realizar y en el ambiente que
se encuentran, optimizando su desplazamiento para
ser eficientes y efectivos en cada situacion.”

Figura 43. Animales y robots

Fuente: Generada por IA, ChatGPT
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iTE CUENTO ALGO!

Sabias que la eleccion del tipo de movimiento
es crucial y se elige siempre en funcion de la
tarea que el robot debe realizar y del entorno
en el que operara.
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ACTIVIDADES

Actividad Practica 8: Robot araha

Figura 44. Robot arana

Objetivo: Construir un robot arana que funcione con
una bateria y explicar cdmo esta fuente de energia
le permitird realizar varias actividades.

Materiales:

e 1 bateria 9v

e 1 motor reductor amarillo

e Paqguete de Palitos de helado

e Caja de Tachuelas
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2 mondadientes

e Un Protoboard 300 puntos Blister

e 2 polea para Motorreductor de Pldstico
e 1 interruptor

e 2 palitos 19cm x 1,5cm- 1.3cm de Grosor
e 2 tablitas 6cm x 8 cm- 3mm de Grosor
Instrucciones

Observa el video explicativo de qué es un robot en
el siguiente link:

ifs e

Construccion del chasis:

Une dos palitos de helado con un agujero en el
centro y fija dos tablitas a los extremos para formar
la estructura del robot.

Asegurate de dejar espacio para montar el
motorreductor.

Montaje del motorreductor:

Coloca el motorreductor en el chasis, pasando un
palo de brocheta por los agujeros del motor para
alinear y fijarlo.
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Pega el motor con silicona caliente, reforzando las
uniones.

Ensamblaje de las patas del robot:

Corta los palitos segun las indicaciones del tutorial
y realiza muescas o agujeros donde sea necesario.

Fija las patas al chasis utilizando alfileres o chinches,
asegurandote de que las piezas queden firmes pero
moviles.

Refuerza las uniones con siicona caliente si es
necesario.

Instalacion del sistema eléctrico:

Conectalos cables almotory alinterruptor utilizando
la protoboard como punto central.

Configura el circuito eléctrico para que la bateria
alimente el motor y el interruptor confrole el
encendido/apagado.

Pega la bateria y el interruptor al chasis utilizando
silicona caliente.

Ajustes finales:

Recorta el exceso de los palitos y aplica pequenas
bolitas de silicona en los extremos para evitar que las
piezas se deslicen.

Organiza los cables para que no interfieran con el
movimiento del robot.
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Prueba del robof:

Enciende el interruptor y verifica que el robot arana
pueda moverse correctamente. Ajusta cualquier
componente si es necesario.

Nota: Sigue las instrucciones del video tutorial para
observar los detalles especificos de cada paso.

Resultados esperados:

El robot arana construido debe moverse utilizando
la energia proporcionada por la bateria.

Los estudiantes podrdn identificar como cada
componente contribuye al funcionamiento general
del robot.

Figura 45. Diagrama del circuito-robot arana
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Figura 46. Esquematico en Tinkercad-robot
araha

Fuente: Tinkercad
Recomendaciones para realizar la actividad

e Usa tarjetas visuales que muestren ejemplos de
robotsreales que usan baterias para hacer diferentes
actividades, ayudando a concretar la idea.

e Celebra la creatividad de cada nino con un breve
comentario positivo sobre su robot.

e Ofrece instrucciones claras, divididas en pasos
pequenos, y repite las instrucciones clave para
asegurar la comprension.
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Actividad ludica 8: “El Desafio de la Superficie”

Figura 47. Superficie de robots

Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Objetivo: Comprender cémo los robots deben
adaptar su movimiento segun la superficie sobre Ia
que se desplazan.

Materiales: Superficies variadas (alfombra, piso liso,
tierra en una bandeja).

Objetos que simulen robots con ruedas u orugas
(como carritos de juguete).

Instrucciones:
Preparacioén de las superficies:

e Coloca cada superficie en una zona diferenciada
del aula para que los estudiantes puedan identificar
y probar cada una (ej. una alfombra en un lugar, la
bandeja de tierra en otro).
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Distribucion de los equipos:

e Divide a los estudiantes en equipos pequenos
y enfrega a cada equipo un “robot” (un carrito
de juguete que simule un robot con ruedas o con
orugas).

e Explica que la tarea es observar cémo su robot se
desplaza en cada tipo de superficie y enconftrar la
mejor manera de hacerlo.

Prueba de las superficies:

e Cada equipo debe llevar su “robot” a cada
superficie y observar como se mueve. Indicales que
deben tomar nota de cudles superficies fueron mds
faciles o dificiles para que su robot se desplace.

e Anima a los equipos a describir qué problemas
encuentran, como que las ruedas patinan en la
arena o que el robot va mds lento en la alfombra.

Desafio del cruce de superficies:

e Después de experimentar con cada superficie,
realiza una pequena competencia amistosa: cada
equipo debe intentar que su robot cruce la mayor
canfidad de superficies en el menor tiempo posible.

e El equipo que logre hacer que su robot cruce mds
superficies rdpidamente serd el ganador.
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2.3.2 Leyes de la Robética

Figura 48. Leyes de la robética

Fuente: Disenada por kjpargeter en Freepik

De la mano del prolifico escritor y novelista Isaac
Asimov (1920 — 1992), en octubre de 1945 a través
de la revista Galaxy Science y como parte de su
coleccién Yo, Robot la novela conocida como
Circulo Vicioso dio paso a las Tres Leyes de la
Robdtica mismas que seria conocidas como leyes
visionarias las cuales son los principios bdsicos de la
robdtica los cuales son tomados en cuenta y rigen
hasta la actualidad, estas tres leyes son:

* Un robot no puede perjudicar a un ser humano,
ni con su inaccién permitir que un ser humano sufra
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dano.

* Unrobot ha de obedecer las érdenes recibidas de
un ser humano, excepto si tales érdenes entran en
conflicto con la primera ley.

* Un robot debe proteger su propia existencia
mientras tal proteccién no entre en conflicto con la
primera o segunda ley.

Adicionalmente en 1985, Asimov incorpord una
cuarte ley, la cual pasaria a ser conocida como la
ley cero, misma que citaba: “Un robot no puede
lastimar a la humanidad o, por falta de accion,
permitir que la humanidad sufra dano.”

Analogia: “Las Leyes de la Robdtica de Isaac Asimov
pueden equipararse a las normas de transito que
orientan a los conductores en el camino. Similar a
un conductor que no debe provocar accidentes
que comprometan a otros, un robot no puede
causar perjuicios a un ser humano ni permitir que
su negligencia provoque perjuicios. Igualmente,
al igual que los conductores tienen que acatar las
senales de trafico y las directrices de las autoridades,
un robot tiene que acatar las insfrucciones
humanas, siempre que estas no perjudiquen a
ofros. En Ultima instancia, al igual que un conductor
debe proteger su vehiculo y a si mismo, los robots
deben salvaguardar su propia existencia, pero sin
comprometer la seguridad humana, al igual que
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un conductor no debe dar mds importancia a la
seguridad de su vehiculo que a la de los demas.
Esta analogia demuestra que ambas reglas intentan
asegurar la seguridad y el bienestar en un ambiente
donde se enfrelazan distintos actores.”

ACTIVIDADES

Actividad interactiva 9: éConoces las leyes de la robética?

Figura 49. Actividad interactiva leyes de la
robética

#Quién cred Las Tres Leyes de

Fuente:https://es.educaplay.com/recursos-
educativos/22110260-actividad de las leyes de
la robotica.html

Objetivo: Comprender y analizar las leyes de la
robdtica, reflexionando sobre su importancia en el
contexto de la robdtica moderna

Instrucciones:

Prepdrate: AsegUrate de estar en un ambiente sin
distracciones y ten listo tu cuaderno o dispositivo
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para tomar notas.

Visualiza el video: Reproduce el siguiente video que
explica las leyes de la robdtica:

O 410
gRo

responde las preguntas que irdn apareciendo.

Comparte tus ideas: Una vez que completes la
actividad, discute tus respuestas con un companero
0 en grupo, destacando las ideas mds relevantes.

Material de apoyo: Si es necesario, vuelve a ver el
video o consulta informacion adicional sobre Isaac
Asimov vy las leyes de la robdtica para reforzar tus
respuestas.

Actividad ludica 9: “Mision Robética: Sigue las Leyes”

Figura 50. Robot en accién

Fuente: Disenada por Freepik
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Objetivo: Aprender y aplicar las leyes de la robdtica
de manera divertida mientras se resuelven retos
colaborativos.

Materiales:

e Tarjetas con situaciones (puedes imprimirlas o
escribirlas).

e Un crondmetro o reloj (opcional).

e Un espacio amplio para moverse, como un salén
o patio.

e Carteles con las 3 leyes de la robdtica visibles para
consulta.

Instrucciones:

e Divide al grupo: Organiza a los jugadores en
equipos pequenos (3-5 personas por equipo). Cada
equipo representard un grupo de “robots”.

e Prepara las tarjetas de situaciones: Crea tarjetas
que describan dilemas o retos relacionados con las
leyes de la robdtica. Ejemplo:

e Un humano estd en peligro y necesita ayuda, pero
salvarlo podria danar al robot.

e Un humano te ordena algo que contradice la
seguridad de ofra persona.

e Tu programacion indica que no debes danar a los
humanos, pero tienes que decidir entre dos opciones
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igualmente peligrosas.

e Coloca obstdaculos: Disena un pequeno circuito o
espacio con marcadores donde los robots simulardn
resolver los problemas.

Desarrollo del juego:

Inicio: Explica las tres leyes de la robdtica a los
jugadoresy asegurate de que todoslascomprendan.

Elige un lider por equipo: Este jugador serd “el
humano” que da instrucciones al resto del equipo
(los robofs).

Reto: Cada equipo selecciona una tarjeta de
situacion y fiene 5 minutos para discutir coémo
resolver el dilema utilizando las leyes de la robdtica.

Simulacion: Los robots deben actuar fisicamente
para resolver la situacién en el circuito, mientras el
lider humano da instrucciones.

Ejemplo: Simulan rescatar a alguien, evitar un dano
o detener un conflicto, siempre respetando las leyes
de la robdtica.

Puntgje:

Si el equipo respeta las fres leyes al resolver el reto,
gana 3 puntos.

Siincumple una ley, pierde 1 punto.
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2.3.3 Tareas Automatizadas

Los robots son capaces de llevar a cabo tareas
automdaticas porque estdn disenados para seguir un
grupo de instrucciones que se repiten sin necesidad
de intervencidn humana. Estas directrices se
conocen como algoritmos, que indican al robot
qué tiene que hacer, cudndo y de qué manera:
después, gracias a los sensores y actuadores, los
robots tienen la capacidad de captar informacion
de su entorno y actuar en consecuencia, como
mover objetos, ensamblar piezas o limpiar una
casa. Por ejemplo, un robot aspirador cuenta con
sensores que detectan la suciedad y un motor que
actla girando los cepillos y las ruedas, permitiéndole
limpiar de forma automdtica.

Figura 51. Robot automatizado

Fuente: Disenada por Freepik

Los robots juegan un papel fundamental en
diferentes sectores al llevar a cabo labores
automatizadas que mejoran la eficiencia y la
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seguridad.

e Clases de Funciones: Los robots son capaces de
llevar a cabo multiples labores automatizadas en
dreas como la manufactura, donde montan piezas,
solddn y pintan. En el sector sanitario, participan
en intervenciones quirdrgicas, rehabilitacion vy
distribucion de farmacos. Ademds, se emplean en
la exploracion del espacio y en labores del hogar,
como la limpieza y jardineria.

eFunciones Especificas: Los robots en el dmbito
educativo promueven la instruccion interactiva.
En el dmbito de la seguridad, tienen la capacidad
de realizar vigilancia y misiones de rescate. Estos
aparatos cambian nuestra forma de inferactuar con
la tecnologia, mejorando la eficiencia y la seguridad
en diferentes usos.

Figura 52. Tareas automatizadas

Fuente: Disenada por Freepik
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Analogia: "“Es posible cotejar las funciones
automatizadas de los robots con la operacion de
una fabrica de chocolates. En este establecimiento,
cada dispositivo estd disenado para llevar a cabo
un procedimiento particular, como combinar
ingredientes, moldear el chocolate o embalaje de
los productos. Asimismo, los robots estdn disehados
para realizar funciones especificas en diversas
industrias, desde la produccion hasta la asistencia
sanitaria. Al igual que cada equipo en la fdbrica
colabora de forma sincronizada para elaborar un
producto final eficaz, los robots colaboran para
perfeccionar procesos y aumentar la productividad
en diferentes usos.”
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ACTIVIDADES

Actividad Practica 10: Construccion de un robot
reciclado

Figura 53. Robot reciclado

Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Objetivo: Comprender cdémo los actuadores
permiten que los robots se muevan y realicen
funciones bdsicas, fomentando la creatividad y el
frabajo en equipo al construir un robot utilizando
materiales reciclados.
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Materiales:

e IMotor DC 9v

e 1 broche conector para bateria
e 1 bateria 9V

e 7 palitos de helados
¢ 1 palito de chupete
e 2 sorbetes

¢ 5 tapas de cola

e Tijera

e Pistola de silicon
Instrucciones

Antes de comenzar, veremos un video tutorial que
explica el paso a paso para construir el robot. Este
proyecto permite a los estudiantes explorar cémo
funcionan las partes bdsicas de un robot de manera
creativa y practica.

Video de la prdctica:

loj
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Paso a paso para la construccion:
Base del robot:

Corta dos palitos de helado a una longitud
aproximada de dos dedos de ancho.

Selecciona cuatro tapas de pldstico y pega dos de
ellas a cada palito consilicon caliente. Estas servirdn
como ruedas para la base del robot.

Cuerpo del robot:

Pega dos palitos de helado sobre la bateria con
silicon caliente, dejando suficiente espacio para unir
las bases del robot.

Une las bases (las ruedas con los palitos) al cuerpo
del robot con silicén caliente.

Brazos del robot:

Corta dos palitos de helado y pégalos a los lados del
cuerpo del robot para formar los brazos.

Opcional: utiliza un sorbete para formar herramientas
o decoraciones que los brazos puedan sostener.

Motory cabeza:

Fija el motor al cuerpo del robot utilizando cinta
adhesiva y silicon caliente.

Conectalos cables del conector de bateria al motor
(positivo con positivo y negativo con negativo).

123]



Robética Inclusiva para Personas con TEA: Aprendizaje Adaptado y
Creativo

Pega una tapa de pldastico sobre el motor como
cabeza del robot.

Decoraciones y detalles finales:

Corta un sorbete y pégalo a los brazos como palas
U otros accesorios.

Pega un palito de chupete al motor para crear un
ventilador que girard al encender el robof.

Puesta en marcha:

Conecta la bateria al conector y observa como
el motor permite que el robot realice movimientos
bdsicos.

Figura 54. Diagrama del circuito del robot
reciclado

A
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Figura 55. Esquematico del circuito del robot
reciclado

Fuente:https://www.tinkercad.com/things/
hV9TJKcbTLo-video-construccion-de-un-robot-
reciclado/editelereturnTo=https%3A%2F%2Fwww.
tinkercad.com%2Fdashboard&sharecode=xMLgWV
cdO2wDRQKo 6NLVAZQBV4HkJWP41XTW7-IENA

Recomendaciones para realizar la actividad

e Se puede hacer una “feria de robots” donde
cada nino exponga su creacion y explique sus
caracteristicas.

e Para estudiantes mds pequenos: Ofrece plantillas
o ejemplos de robots simples que puedan seguir.
Proporciona mds apoyo en la fase de construccion.

e Para estudiantes mayores o mds avanzados:
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Animalos a anadir mds detalles técnicos a sus
disenos, como partes maoviles o mecanismos simples.
Pueden crear un pequeno manual de usuario para
SuU robot.

Actividad lddica 10: “Este robot me ayuda en”

Figura 56. Robot ayuda

Fuente: Disenada por Freepik

Objetivo: Fomentar la identificacion de robots vy
sus tareas, promoviendo la comunicacion vy la
creatividad.

Materiales:
e Hojas de papel y Idpices (para escribir o dibujar).

e Tarjetas con imagenes de diferentes robots y una
breve descripcion de las tareas que pueden realizar
(robots de limpieza, cocina, entrega, jardineria,
etc.).

e Pizarra y marcadores
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e MUsica alegre para las penitencias.
Instrucciones:
Preparacién de las tarjetas:

e Antes de la actividad, distribuye a cada estudiante
una tarjeta que tenga una imagen colorida y clara
de un robot, junto con una breve descripciéon de la
tarea que puede realizar.

e AseguUrate de explicar a los estudiantes la tarea
de cada robot, ulilizando ejemplos sencillos y
accesibles.

Completar la frase en la pizarra:
e Escribe en la pizarra:

“Yo soy (nombre del estudiante) y necesito un robot
gue me ayude a "

Explicales que deben completar la frase
mencionando su nombre y la tarea que su robot
puede realizar (por ejemplo, “cocinar” o “limpiar”).

Dindmica de interaccidn:

e Un estudiante inicia diciendo la frase completa.
Anima a todos a escuchar con atenciéon para saber
cudndo es su turno.

e El estudiante que fiene el robot que puede
ayudar con la tarea mencionada debe levantarse
rdpidamente y acercarse al frente.
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e Una vez en el frente, el estudiante debe repetir
la frase, pero reemplazando la tarea por la que su
propio robot realiza. Ejemplo: “Yo soy Anay necesito
un robot que me ayude a cocinar”.

Actividad de penitencia divertida:

¢ Si un estudiante menciona una tarea que ya se
ha dicho antes, deberd realizar una penitencia
divertida. Estas penitencias deben ser sencillas y
amigables, como:

e Bailar al ritmo de la musica durante 10 segundos.
e Cantar una pequena cancion.

e Hacer una mimica relacionada con su robot (por
ejemplo, simular cémo el robot de limpieza barre).
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2.4 Tipos de robot

Los robots son dispositivos creados para llevar a
cabo tareas de forma autbnoma o semiauténoma,
con la finalidad de asistir y simplificar trabajos en
diferentes dreas. Es posible que lleven a cabo tareas
que abarcan desde labores industriales complejas
hasta asistir en la vida diaria, como la limpieza de
una vivienda o la exploraciéon de otros planetas.
Su diseno y operacion difieren dependiendo de la
funciéon que cumplen, incorporando tecnologias de
vanguardia como sensores, inteligencia artificial y
sistemasde movimiento quelesfacilitanlainteraccion
eficaz con el ambiente. Conforme la tecnologia
progresa, los robots se estdn transformando en un
componente crucial de numerosos elementos de la
sociedad contempordnea.

Los robots se pueden clasificar segun su cronologia,
su funcion o el segmento al que estén enfocados.
Actualmente, se empleanrobots en diversos dmbitos,
incluyendo la industria, la ensenanza, el cuidado de
la salud e incluso en nuestros hogares. Segun la Reall
Academia Espanola, un robot es una “mdaquina
o dispositivo electréonico programable, capaz de
manejar objetos y realizar diferentes actividades”.
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Figura 57. Tipos de robots

Fuente: Disenada por Freepik

Analogia: “Imaginate que los robots son como los
animales en la naturaleza. Al igual que los animales
han ido cambiando con el tiempo, los robofs
también lo han hecho, desde los mds simples hasta
los mds avanzados, eso es lo que llamamos “por
cronologia”. Algunos robots, como los insectos, solo
se mueven de un lado a ofro, mientras que ofros,
como los pdjaros o los peces, pueden volar o nadar,
esto eslo que llamamos robots *segun su movilidad™.

Por Ultimo, cada animal tiene un papel importante
en su habitad, por lo tanto, los robots también
fienen funciones especificas, pueden ser medicos,
agricultores e incluso exploradores, y eso lo lamamos

" on

“por funcioén o sector”.
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ACTIVIDADES

Actividad interactiva 11: Puzzle descubre al robot

Figura 58. Robots y sus aplicaciones

Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Objetivo: Desarrollar habilidades de identificacion y
asociacion, mejorar el frabajo en equipo y fomentar
el interés por la tecnologia, al ensamblar un
rompecabezas interactivo que ilustra diferentes tipos
de robots y sus aplicaciones en diversos contextos.

Instrucciones
Ver el video explicativo:

Inicia la actividad viendo el video que explica los
diferentes tipos de robots y sus aplicaciones en
diversos dmbitos. Puedes ver el video en el siguiente

enlace:
s o
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Realizar la actividad interactiva:

Una vez visto el video, accede al siguiente enlace
para comenzar el rompecabezas interactivo.
Arma el rompecabezas y, a medida que lo
completas, identifica el tipo de robot y su aplicaciéon
correspondiente. Link de la actividad interactiva:

Recomendaciones para realizar la actividad

e Dependiendo de la edad de los estudiantes usa
menos o mas piezas de puzle y simplifica las
imdgenes, mostrando robots mds reconocibles
con tareas mas fdaciles de identificar.

e Incluye informacion mds detallada en las piezas
del puzle, como datos técnicos o histdricos sobre
los robots
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Actividad l0dica 11: “La bateria de mi robot”

Figura 59. La bateria de mi robot

Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Objetivo: Trabajar el equilibrio y las posturas de
manera lUdica, promoviendo la motricidad y la
concentracién en los estudiantes.

Materiales:

e Un cono bajo, plato o lenteja por cada estudiante
(dependiendo del material disponible enla escuela).

Instrucciones:

e Explica a los estudiantes que ellos son robofts, y que
el cono que llevardn en la cabeza es su “bateria”, la
cual necesitan para seguir funcionando y moverse.
Es importante que entiendan que su “bateria” debe
mantenerse en equilibrio sobre su cabeza para
poder seguir moviéndose.
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Desplazamiento libre

e Los estudiantes deberdn desplazarse porla cancha
o un espacio amplio llevando su cono en la cabeza.

e Pueden caminar, trotar o correr, dependiendo de
sus capacidades y nivel de equilibrio. La idea es que
infenten mantener el cono en equilibrio mientras se
mueven.

Caida del cono

e Siel “robot” (estudiante) pierde su bateriay el cono
se cae, deberd detenerse de inmediato y adoptar
una postura de equilibrio que se haya establecido
previomente con el profesor.

e Algunas posturas sugeridas son:
Equilibrio en un pie.

Postura de “paloma” (una pierna estirada hacia
atrds y brazos hacia adelante).

Saltar en un pie durante algunos segundos.

Oftras variaciones como “estrella” (brazos y piernas
abiertas) o “superhéroe” (una mano en la cintura y
una pierna ligeramente levantada).

Los reparadores (salvadores)

e Dentro del juego, habrd estudiantes designados
como “reparadores” o “salvadores”. Estos serdn los
encargados de ayudar a los robots que pierdan su
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bateria.

e Cuando un “robot” pierda el cono, el reparador
recogerd la bateria del suelo y la volverd a colocar
sobre la cabeza del estudiante, permitiéndole
reincorporarse al juego. Alterna los roles de los
reparadores para que varios estudiantes puedan
ayudar a sus companeros a “repararse”.

Variaciones del juego

e Para anadir un nivel de dificultad o variedad, el
profesor puede dar instrucciones sobre coémo los
estudiantes deben desplazarse: a mayor velocidad,
dando pequenos saltos o caminando hacia atrds.

e También se puede infroducir musica. Cuando la
muUsica pare, todos los estudiantes deben detenerse
y mantener el equilibrio sin dejar caer la “bateria”.

Finalizacion del juego

e El juego puede terminar cuando la mayoria de los
estudiantes hayan perdido la bateria varias veces o
después de un tiempo determinado.

2.4.1 Por Cronologia

Los tipos de robots se dividen en al menos cinco
fipos de robofts, cada uno correspondiente a una
etapa por la que ha ido pasando la robdtica hasta
el momento actual. Estas etapas las podremos ver
mds adelante:
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2.4.1.1 Primera Generacion: Robots
manipuladores

Estos autdmatas son aquellos con la capacidad
de coger y mover objetos, sin embargo, tfienen
movimientos muy limitados.

Figura 60. Robot manipuladores

Fuente Extraido de GoConar

2.4.1.2 Segunda Generacion: Robots en
aprendizaje

Estos robots tfienen la capacidad de recoger
informacion de su entorno para asi poder llevar a
cabo movimientos mds complejos.

Figura 61. Robot de aprendizaje

-

Fuente: Extraido de Pinterest
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2.4.1.3 Tercera Generacion: Robots
reprogramables

Estos robots estdn equipados con sensores ademdads
de que hacen uso de lenguajes de programacion
para poder variar sus funciones segun las
necesidades presentes en cada movimiento.

Figura 62. Robot programable

Fuente: Extraido de La Sexta

2.4.1.4 Cuarta Generacion: Robots moviles

A partir de la cuarta generacién aparecen los
primeros robots inteligentes y capaces de interpretar
su enforno en tiempo real.

Figura 63. Robot movil

Fuente: Extraido de Xataka Ciencia
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2.4.1.5 Quinta Generacion: Robots con
inteligencia artificial

Esta etapa se encuentra actualmente en desarrollo,
y pretende el imitar al ser humano ademds de ser

autdnomos.

Figura 64. Robot de IA

Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Analogia: “Si prestas atencion seguin la generacion
los robots son cada vez mds capaces de hacer
mas, al igual que los humanos, de esta forma la
primera generacion se equipard a la infancia, la
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segunda generacion se compara con la ninez, la
fercera generacion con la adolescencia, la cuarta
generacion con la juventud, y la quinta con la
adultez.”

ACTIVIDADES

Actividad interactiva 12: Las generaciones de los
robots

Figura 66. Generaciones de robots
0:10

**Robots en desarrollo que imitan

‘ al ser humano y son auténomos.**
**Robots que cogen y mueven

‘ objetos con movimientos limitados.**

— ™Robots que usan informacién

‘ del entorno para moverse mejor**
**Robots con sensores que cambian

| funciones segun se programen.®*
**Robots inteligentes que interpretan

‘ su entorno en tiempo real.**

[ Enviar respuestas } 53

La Evolucién de los Robots ~ Compartir
Fuente: https://wordwall.net/es/resource/85493158/
la-evoluci%c3%b3n-de-los-robots

Objetivo: Relacionar visualmente las diferentes
generaciones derobots con susrespectivosnombres.

Comprender la evolucion de los robots a lo largo dell
fiempo, identificando los principales hitos y avances
tecnolégicos en cada generacion.
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Instrucciones:
Visualiza el video explicativo:

Comienza viendo un video que detalla las
generaciones de los robofs y los avances
tecnoldgicos que las caracterizan. Observa con
atencion para comprender cémo cada generaciéon
ha contribuido al desarrollo de la robdtica moderna.

Enlace al video:

2o

Accede a la actividad interactiva:

Una vez que hayas visto el video, entra al enlace
para realizar una actividad prdctica.

Descripcion de la actividad: Deberds observar
imdgenes de robots y arrastrarlas hasta el espacio
correspondiente a su generacion. Por ejemplo,
robots manipuladores para la primera generaciéon
o robots con inteligencia artificial para la quinta
generacion.

Enlace a la actividad:
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e Revisacadaimagen que aparece enlaactividad.

e Relaciona cada robot con la generacion
correspondiente segun lo aprendido en el video.

e Lee las pistas que aparecen en la actividad para
reforzar tu comprension.

e Finaliza reflexionando:

e Al terminar la actividad, reflexiona sobre como
los robots han cambiado con el tiempo y cudles
de sus avances tecnoldgicos crees que son mdAs
impactantes o Utiles hoy en dia.

Finaliza reflexionando:

Al terminar la actividad, reflexiona sobre cémo
los robots han cambiado con el tiempo y cudles
de sus avances tecnoldgicos crees que son mds
impactantes o Utiles hoy en dia.

Recomendaciones para realizar la actividad

e AseguUrate de que lasimdagenes sean visualmente
atractivasy faciles de identificar para los estudiantes,
con caracteristicas destacadas que diferencien
cada robot.

e Mientras los estudiantes frabajan, puedes
proyectar en la pizarra digital o usar un pdster que
muestre los robots en grande, para que puedan
tener una referencia visual si lo necesitan.
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e Para estudiantes que requieran mds apoyo,
puedes proporcionarles una version simplificada
con menos opciones o permitirles frabajar en pares.

e Para aquellos con mayor capacidad,
puedes agregar descripciones adicionales a las
generaciones de robots, como las tareas especificas
que realizan o en qué industrias se utilizan.

Actividad l0dica 12: “El cuento del robot”

Figura 67. Cuenta cuentos

Fuente: Disenada por Freepik

Objetivo: Enfocar sus esfuerzos en mejorar sus
habilidades sociales, mientras que hacen uso de su
propia creatividad.

Materiales:

e NO se requieren.
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Instrucciones:

e Sentar a los estudiantes en un circulo en el centro
del saldn o cualquier espacio disponible.

Ejecucion:

e Cada estudiante dird una frase referente a lo que
cree que hizo el robot “X".

e El estudiante que siga en linea dird otra frase
que describa las acciones del robot, siguiendo la
coherencia con la frase de su companero antferior.

Cierre:

e Al final de la actividad, los estudiantes socializardn
sus pensamientos y sentimientos a cerca de la
historia resultante de la dindmica.

2.4.2 Segun su movilidad

Figura 68. Robot moviles

Fuente: Disenada por Freepik
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Otra caracteristica fascinante de los robots estd
relacionada con su capacidad de movimiento.
De acuerdo con su rendimiento, su habilidad para
moverse y su capacidad para tomar decisiones, se
pueden distinguir de la siguiente manera:

e Robots articulados o brazos robdticos: A pesar de
su limitada capacidad, son excelentes companeros
para trasladar productos, manejar herramientas y
empaquetar.

e Vehiculo de guiado automdtico (AGV): Se
desplazan por un camino preestablecido vy
habitualmente requieren la asistencia de un ser
humano.

e Robots mdviles autbnomos: Estos robots tienen la
capacidad de frasladarse y tomar decisiones de
manera auténoma, prdcticamente en directo.
Incluyen sensores y un dispositivo de procesamiento
a bordo para realizar sus tareas.

e Humanoides: Son una clase de Robot con
apariencia humana y funciones parecidas a las de
los individuos.

e Cobofts: Son aquellos disenados para colaborar
de manera estrecha con los humanos, asistiendo en
trabajos riesgosos o repetitivos.
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Figura 69. Robot méviles-analogia

Fuente: Disenada por Freepik

Analogia: “Imagina que los robots son como
diferentes animales en la naturaleza, cada uno con
su propia manera de moverse. Algunos robots son
como serpientes, que se deslizan suavemente por
el suelo, moviéndose con flexibilidad entre espacios
pequenos. Ofros son como aves, capaces de volar
y moverse en el aire con gran libertad. Asi, segun su
movilidad, los robots pueden desplazarse de distintas
maneras, como los animales que se adaptan a su
entorno para moverse con facilidad.”
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ACTIVIDADES

Actividad Interactiva 13: Tipos de robots segin su
movilidad

Objetivo: Identificar, analizar y clasificar los tipos de
robots segun su movilidad, mediante la visualizaciéon
de un video explicativo y la realizacién de una
actividad interactiva.

Instrucciones:
Visualiza el video explicativo:

Comienza viendo el video que describe las
caracteristicas de los robots segun su movilidad.
Presta atencion a los detalles para poder
comprender las diferencias y particularidades de
cada tipo de robot.

Enlace al video:
-J

Accede a la actividad interactiva:

©
3
©

-I.T. Hod

TR
ST

Después de visualizar el video, ingresa al enlace
para readlizar la actividad interactiva.

Descripcion de la actividad: En la actividad, verds
imagenes de diferentes robots segun su movilidad.
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Deberds seleccionar la opcidon que mejor describa
el tipo de robot que aparece en cada imagen.

Un ejemplo de esta actividad se muestra en la Figura
70.

Enlace a la actividad:

= F
0.4

)it ©
nEb i
',r:;.. . .
bt
@rd,
Figura 70. Actividad interactiva 13- tipo de
robot por movilidad

0:05 v0

Robots

a delos siguientes robots Son excey, articulados
O Nife,
2 ara trasladg, s
& " mpaﬂefos p : r prOduchs s Vehiculo
C s B deguiado

automatico

C  Humanoides

D Cobots

B 1de5 > o 23

Tipos de robot seglin su movilidad ~ Compartir
ILnet/es

Fuente: https://wordwall.net/es/resource/85351820
Recomendaciones para realizar la actividad

e Asegurate de que las imdagenes sean visualmente
atractivasy faciles de identificar para los estudiantes,
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con caracteristicas destacadas que diferencien
cada robot.

e Para estudiantes que requieran mds apoyo,
puedes proporcionarles una version simplificada
con menos opciones o permitirles frabajar en pares.

e Para aquellos con mayor capacidad,
puedes agregar descripciones adicionales a las
generaciones de robots, como las tareas especificas
que realizan o en qué industrias se utilizan.

Actividad l0dica 13: “Robot relax”

Objetivo: Relajar la mente y al mismo tiempo reforzar
el concepto de movilidad en los robots, a través
de una dindmica que combine relajacion con
elementos de la temdatica de la clase.

Duracién: Aproximadamente 10-15 minutos.
Instrucciones:
Respiracion de Robot:

e Pide a los participantes que se sienten
comodamente con los ojos cerrados y hagan
respiraciones profundas, al estilo de un robot.

e Instruccion: “Imagina que eres un robot que
necesita recargar energia. Inhala profundamente
como si estuvieras llenando tus circuitos con energia,
y al exhalar, imagina que se liberan pequenos
chisporroteos de vapor, como si fus motores se
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calmaran.”
Movimientos Robotizados:

e Los participantes deben hacer movimientos lentos
y suaves imitando los movimientos de un robot, pero
con énfasis en la relajacion.

e “Haz movimientos lentos con tus brazos y piernas
como si fueras un robot con piezas mecdnicas.
Ahora, intenta hacer estos movimientos mds fluidos,
como un robot que se va relajando.”

eDurante esta parte, se les puede dar opciones de
diferentes tipos de movilidad de robots, por ejemplo:

e Robot de ruedas: Hacer movimientos suaves como
si fueran un robot que se desplaza con ruedas.

e Robot bipedo: Imita el caminar de un robot que
camina sobre dos piernas, sin apresurarse.

Imaginacién de Robot por Movilidad:

e A continuacién, pide que cada participante cierre
los ojos y piense en un tfipo de robot que podria
relajarse segun su movilidad.

e “Si fueras un robot con ruedas, scomo te moverias
para descansar? Si fueras un robot bipedo, scdmo
te sentirias al caminar despacio para encontrar un
lugar tranquilog”
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Reflexion Final:

Termina la actividad con una breve reflexion grupal.
Pide a los participantes que compartan qué tipo
de robot creen que seria el mds relajante segun sus
movimientos.

Pregunta: “sQué tipo de robot te gustaria ser para
descansar¢ zUn robot con ruedas, uno que camina
0 uno con patas multiples?2”

Esta actividad no solo ayuda a relagjar a los
participantes, sino que también los hace reflexionar
sobre los diferentes fipos de robots y coémo la
movilidadinfluye en sus caracteristicas, todo mientras
se mantiene un ambiente |Udico y divertido.

2.4.3 Por Funcion o Sector

La clasificacion segunda utilizada para los robots se
refiere asusrolesy alcontexto enelque se desarrollan,
0 seq, el sector para el que han sido creados (como
la industria, la ganaderia, la educacién, la salud, la
logistica...).

Asi, es posible hallar robots militares, industriales, de
servicios, educativos, de investigacion, médicos
o domeésticos, principalmente, a pesar de que la
lista podria ser tan amplia como posibilidades de
utilizacion existen. Cada uno posee una funcién
especifica. A continuacién, se sintetizan las mds
relevantes.
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e Robots domésticos: Son los que asisten en las
labores de limpieza y supervision en el hogar. Este
grupo incluye robots de limpieza, robots para cortar
césped, robots de cocina que elaboran la receta
desde el inicio hasta el final o las cdmaras de
seguridad conectadas.

e Robots educativos: Este conjunto puede abarcar
aquellas mdaquinas orientadas al desarrollo cognitivo
o al aprendizaje de un contenido especifico. Por
ejemplo, los kits infantiles de robdtica.

e Robots militares: En cuanto a los robots militares,
su funcién es asistir a los ejércitos en determinadas
operaciones, tales como frasladar materiales o asistir
en la deteccion de explosivos.

e Robotfs médicos: Son Utiles en el sector de la
salud, por ejemplo, para asistir a individuos con
limitada movilidad, para transportar equipos o
medicamentos, e incluso para involucrarse en
infervenciones quirdrgicas.
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ACTIVIDADES
Actividad interactiva 14: Robot por sectores

Objetivo: Identificar, analizar y clasificar los robots
segun los sectores en los que se utilizan, mediante la
visualizacién de un video explicativo y la realizaciéon
de una actividad interactiva.

Instrucciones:
Visualiza el video explicativo:

Comienza viendo el video que describe los
diferentes sectores en los que se utilizan los robofs.
Presta atencion a los ejemplos y caracteristicas que
se mencionan para comprender como los robots se
aplican en cada sector.

Enlace al video:
-f

Accede a la actividad interactiva:

Una vez que hayas visto el video, ingresa al
enlace para redlizar la actividad interactiva.

Descripcion de la actividad:
En la actividad, observards iméagenes de robots
utilizados en diversos sectores. Deberds seleccionar
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la opcidn que mejor describa el sector en el que
se utiliza el robot que aparece en cada imagen.
Un ejemplo de esta actividad se muestra en la Figura
71.

Enlace a la actividad:

Figura 71. Actividad interactiva-juego de
preguntas de los robots por sectores.

¢Qué robot se usa para
ayudar a limpiar la casa?

Puntuacién x2 50:50 Tiempo extra

1de 8

Robot por sectores ~ Compartir

Fuente: https://wordwall.net/es/resource/85483339/
robot-por-sectores
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Recomendaciones para realizar la actividad

e Acompana las instrucciones con imdgenes o
iconos para reforzar el mensaje y ayudar a los
ninos a comprender mejor lo que deben hacer.

e Dale el tiempo necesario para procesar la
informacion y responder a las preguntas sin
presiones. Esto les permitird participar de manera
mas relajada y con mayor concentracion.

e Refuerza los logros de cada estudiante, como la
claridad de su historia o su esfuerzo en los dibujos,
para que se sientan comodos compartiendo.

Actividad ludica 14: “Bingo de Sectores y Robots”
Figura 72. Bingo de robot

Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Objetivo: Reforzar el conocimiento sobre la variedad
de robofts y sus funciones en distintfos sectores de
forma IUdica.
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Materiales:

e Tableros de bingo personalizados (con nombres de
sectores y funciones de robots).

e Fichas (pueden ser botones, piezas de cartdn,
etc.).

e Tarjetas con imdgenes de robots y descripciones
de sus funciones.

Instrucciones:
Preparacién del Material:

e Tableros de Bingo: Cada estudiante recibe un
tablero de bingo, disenado con una cuadricula de
4x4 o 5x5 (segun la dificultad deseada). En cada
casilla, se coloca el nombre de un sector (como

“agricultura”, “medicina”, “limpieza”) y una funcion

especifica (por ejemplo, “robot de siembra”, “robot

de cirugia”, “robot aspirador”).

e Tarjetas de Sorteo: Prepara un conjunto de tarjetas
que muestren una imagen de un robot especifico y
una breve descripcién de su funcién. Por ejemplo,
una tarjeta podria tener un dibujo de un robot
limpiador y la descripcion “Este robot limpia suelos
en casas y oficinas”.
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Inicio del Juego:

e Divide a los estudiantes en grupos pequenos o
permite que jueguen individualmente. Explicales
que el objetivo es llenar una linea (horizontal, vertical
o diagonal) o todo el tablero segun las reglas
decididas.

e El instructor foma una tarjeta al azar y muestra la
imagen delrobot, leyendo en voz alta su descripcion
(por ejemplo, “Este robot ayuda a construir puentes
y estructuras”).

Marcado de Tableros:

e Cada estudiante observa la imagen y escucha la
descripcion para identificar si en su tablero hay un
sector y funcidén que coincidan con la tarjeta leida.
Si fienen una coincidencia, colocan una ficha sobre
la casilla correspondiente.

e Por ejemplo, si la tarjeta es de un “robot de
construccion” y un estudiante tiene una casilla con
“construccién” o ‘“robot de construccion”, marca
esa casilla.

Desarrollo del Juego:

e Se confinUa sorteando tarjetas y los estudiantes van
marcando sus tableros hasta que alguien complete
una linea o su tablero completo, dependiendo de
las reglas definidas al inicio.
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e Cada vez que alguien marca una casilla, puede
explicar brevemente la relacion entre la tarjeta y la
casilla de su tablero para reforzar su comprension
(por ejemplo, “Este robot trabaja en construccion,
asi que lo marqué aqui”).

Finalizacion y Ganadores:

e El estudiante que complete primero la linea o el
tablero completo debe gritar “iBingo!”. El instructor
verifica su tablero vy, si es correcto, declara al
ganador.

e Se puede jugar mdas de una ronda para dar la
oportunidad de ganar a otros estudiantes.
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2.5 Fundamentos de la Inteligencia Artificial

La Inteligencia Artificial (IA) es un campo de la
computacion que se enfoca en la creacion de
sistemas aptos para llevar a cabo funciones que
usualmente necesitan inteligencia humana, tales
como el aprendizaje, la percepciéon, la toma de
decisionesylasolucion de problemas. La Inteligencia
Artificial ufiliza algoritmos y modelos matematicos
para identificar patrones y hacer elecciones de
forma independiente, potenciando sus habilidades
mediante el aprendizaje automdtico.

Figura 73. Arbol generado con IA

Fuente: Disenada por Freepik

Analogia: “Imaginemos que la IA es como un drbol
pequeno que empieza a crecer, por lo tanto, para
que este drbol crezca, necesita de agua vy sol, al
igual que la IA necesita datos para aprender, de
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esta manera las raices del arbol serian como los
“algoritmos” que ayudan a la IA a usar esos datos.
Con el tiempo, el drbol crece y desarrolla mds
rama, asi que para la IA cada rama es como una
nueva habilidad de aprendizaje, como interpretar
imagenes o hablar con las personas.

Si el drbol sigue recibiendo agua y sol (mdas datos),
continuard creciendo y haciendo mds cosas. Asi
como un drbol se adapta a su entorno, la IA también
se adapta a lo que aprende, mejorando con el
fiempo.”

2.5.1 Definicién de Inteligencia Atrtificial

La Inteligencia Artificial se refiere a la habilidad de
una mdaquina de replicar las funciones cognitivas
humanas, tales como la identificacion de voz, la
toma de decisiones y la traduccion de lenguas. Esto
se consigue utilizando redes neuronales, algoritmos
de aprendizaje automdatico y el procesamiento del
lenguaje natural, lo que permite a los sistemas llevar
a cabo tareas complejas con un elevado grado de
independencia.
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Figura 74. Animales con IA

Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Analogia: “La inteligencia artificial (IA) se puede
comparar a un enjambre de abejas frabajando
juntas. Cada abeja individual desempena una
funcidon sencilla, como recolectar néctar o cuidar
de la colmena, pero cuando tfodas colaboran,
logran algo mucho mas grande: mantener Ia
colmena funcionando de manera eficiente. De
forma similar, la IA estd compuesta por pequenas
“tareas” o procesos que, al combinarse, permiten
que las maquinas aprendan, resuelvan problemas y
tomen decisiones, como lo haria un cerebro, pero
en equipo.”
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ACTIVIDADES
Actividad interactiva 15: ¢Qué es la Inteligencia Artificial?

Objetivo: Comprender los conceptos bdsicos sobre
la inteligencia artificial (IA), su funcionamiento y
aplicaciones a través de un video explicativo y una
actividad interactiva.

Instrucciones
Visualiza el video explicativo:

e Comienza viendo el video que explica sobre la
inteligencia artificial. Presta mucha atencién a los
detalles para entender mejor qué es la Ay cdmo se
aplica en diferentes dreas.

e Enlace del video:

10;

Accede a la actividad interactiva:

e Después de visualizar el video, ingresa al enlace
para realizar la actividad interactiva.

e Descripcion de la actividad: En esta actividad,
verds una serie de tarjetas flash con imagenes y
preguntas relacionadas con la inteligencia artificial.
Al girar cada tarjeta, deberds seleccionar si la
respuesta mostrada es correcta o incorrecta. Un
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ejemplo de esta actividad se muestra en la Figura

Enlace de la actividad:

Figura 75. Actividad interactiva-tarjetas flash
sobre la |IA

 Compartir

Definicion de la Inteligencia Artificial
Fuente: https://wordwall.net/es/resource/85418946/
definici%c3%b3n-de-la-inteligencia-artificial
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Recomendaciones para realizar la actividad

e Incluir imdagenes que ayuden a visuadlizar
los conceptos y ejemplos de IA. Esto facilita la
comprension para estudiantes con TEA, ya que las
imdagenes pueden ser un recurso mds accesible que
el lenguaje verbal.

e Celebrar los logros de cada estudiante después
de su presentacion con aplausos o palabras de
danimo. Esto puede aumentar su motivacion y
autoestima.

e Ajustar el tiempo de la actividad de acuerdo
con la necesidad de cada estudiante, permitiendo
que aquellos que necesiten mds tiempo puedan
completar su tarea sin presion.

Actividad l0dica 15: “Carrera de Ideas”

Figura 76. Carrera de ideas

Fuente: Generado con IA, Adobe Firefly

Objetivo: Fomentar la creatividad, el trabajo en
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equipo vy la generacion de ideas sobre posibles
aplicaciones futuras de la Inteligencia Arfificial (I1A).

Materiales:

e Pizarra grande o paneles de papel.

e Marcadores de colores (uno por cada equipo).
e Crondmetro o reloj para medir el tiempo.

e Tarjetas de ejemplos de aplicaciones actuales de
IA para inspirar a los estudiantes.

Instrucciones:
Infroducciéon a la Dindmica:

e Explicar la actividad de manera sencilla, diciendo:
“Vamos a jugar a pensar en ideas sobre cémo la
Inteligencia Artificial podria ayudarnos en el futuro,
como si pudiéramos inventar nuevos robots o
maquinas inteligentes”.

e Muestra algunas tarjetas de ejemplos de
aplicaciones de la IA que ya existen, como “un
robot que limpia la casa” o “una aplicacién que
fraduce idiomas”. Esto ayuda a los estudiantes a
comprender qué tipo de ideas pueden pensar.

Division de Equipos:

e Los estudiantes se dividen en equipos pequenos,
de 2 a 4 integrantes, dependiendo del nUmero de
participantes.
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e Cada equipo recibe un marcador de un color
diferente para que puedan identificar sus ideas en
la pizarra o panel.

Generacion de |deas:

e Se da a cada equipo un fiempo limitado de 5
minutos para escribir en la pizarra tantas ideas
como puedan sobre nuevas aplicaciones de la |A.
Las ideas pueden ser sencillas y divertidas, como
“un robot que haga helados” o *una mdquina que
ayude a cuidar a los perros”.

e El instructor los anima diciendo frases como:
“iNo hay ideas malas, todo lo que se les ocurra es
bienvenido!” y “jimaginen cosas que harian su vida
mdas facil o divertidal”.

Conteo y Presentacion de Ideas:

e Cuando el tiempo se acaba, el instructor revisa
la pizarra y cuenta cudntas ideas escribié cada
equipo.

e Cada equipo tiene la oportunidad de explicar
brevemente una o dos de sus ideas favoritas, con
ayuda del instructor si es necesario. Esto ayuda a los
estudiantes a compartir sus pensamientos de forma
clara.

Premiacion:
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e Se anuncian a los ganadores en diferentes
categorias:

o Equipo con mds ideas: Gana el equipo que haya
escrito la mayor canfidad de ideas.

o ldea mds creativa: Se elige la idea mas original y
divertida de todos los equipos.

Se pueden enfregar pequenas recompensas, Como
adhesivos o un aplauso especial para todos.

2.5.2 Historia de la Inteligencia Atrtificial

Historia de la Inteligencia Artifical

‘ 1943: Primeros Modelos de Redes Neuronales

McCullough : jimaginamos una

uina que funcione como una

Minsky: jHemos cre
méquina que piensa como un

En 1943, Warren McCullough y Walter Pitts crean el primer modelo
matematico de una red neuronal

En 1950, crean Snarc, el primer ordenador que simula una red
neuronal

ez

. [olon
s Py =

I 1950: El Test de Turing I I

;Pueden las maquinas
1 pensar?
LN
‘ )qg
I
{} /| ’

Alan Turing crea el Test de Turing para medir si una maquina puede En 1956, John McCarthy utilizé por primera vez el término
pensar como una persona i ia artificial

SUMMER SRATDJELT ON
ATTIFICAL INTELLENCE
| _ ['McCarthy: Llamemos a esta

nueva ciencia.. inteligencia

artificial
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‘ ‘ Hoy: La IA en Nuestro Dia a Dia

o —
‘Samuel dice: "iLa Il : ~ 1A, spuedes
computadora ha " ayudarme con mi
aprendido a jugar * tarea?

i a il ! =0

i =
.
=

La IA comienza a aprender por si misma y vence a un campeon de ‘ La inteligencia artificial ahora esta en cosas que usamos todos los
ajedrez dias

Juntos podemos
lograr grandes cosas.

El futuro de la IA depende de como trabajemos con ella

ACTIVIDADES

Actividad Interactiva 1é6: Historia de la |IA

Objetivo: Conocer la evolucién de la inteligencia
artificial, desde sus inicios hasta la actualidad,
comprendiendo los hitos mds importantes en su
desarrollo.

Instrucciones

Visualiza el video explicativo:
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e Comienza viendo el video que explica la historia
de la inteligencia artificial. Presta atencién a los
detalles para entender como surgid y como ha
evolucionado la IA alo largo del tiempo.

Enlace del video: e
niace ael viaeo .@rﬂlg%©

FERT I
1.0

R =

Accede a la actividad interactiva:

e En esta actividad, verds una serie de tarjetas flash
que contfienen imagenes y preguntas relacionadas
con los momentos clave en la historia y evolucion
de la lA.

e Al girar cada tarjeta, fendrds que seleccionar si
la respuesta mostrada es correcta o incorrecta. Un
ejemplo de esta actividad se muestra en la Figura

Enlace de la actividad:
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Figura 77. Actividad interactiva-tarjetas flash de
la historia de la IA

<] 3de5 >

dea de 1as méquings ;
) - Mtel;
quﬁ“ ry ) . Genteyn

Historia de la IA > Compartir

Historia de la 1A

Fuente: https://wordwall.net/es/resource/85433438/
historia-de-la-ia

Recomendaciones para realizar la actividad

e Incluir imdagenes que ayuden a visuadlizar
los conceptos y ejemplos de IA. Esto facilita la
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comprension para estudiantes con TEA, ya que las
imagenes pueden ser un recurso mas accesible que
el lenguagje verbal.

e Celebrar los logros de cada estudiante después
de su presentacion con aplausos o palabras de
dnimo. Esto puede aumentar su motivacion y
autoestima.

e Ajustar el tiempo de la actividad de acuerdo con
la necesidad de cada estudiante, permitiendo
que aquellos que necesiten mds tiempo puedan
completar su tarea sin presion.

Actividad Interactiva 17: Viaje en el tiempo de la |A

Figura 78. Video explicativo sobre Historia de la
1A

Fuente: https://www.youtube.com/watchev=EkfYjiK-
T_0&t=9s
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Objetivo: Estimular el interés de los estudiantes
por la tecnologia, de cdmo ha evolucionado la
inteligencia artificial a lo largo del tiempo y cémo
estd presente en nuestra vida cotidiana.

Instrucciones
Visualiza el video explicativo:

Comienza viendo el video que explica la historia de
la inteligencia artificial. Presta atencion a los detalles
para entender cémo surgid y cdmo ha evolucionado
la IA alo largo del tiempo.

Enlace del video:
ff30

Accede a la actividad interactiva:

En esta actividad, veras imdgenes y preguntas
relacionadas con los momentos clave en la historia
y evolucion de la IA. Deberds escoger entre las
opciones las respuestas correctas a cada pregunta.
Un ejemplo de esta actividad se muestra en la Figura

79. ”...ﬂ. L)
@FO

Enlace de la actividad: - 4'_:1.(
9. "
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Figura 79. Actividad interactiva Vigje en el
tiempo de la IA

0:02 vO0

&En qué afio comenzé a estudiarse

é ail 5 i A 1950 s 2000
seriamente la inteligencia artificial? n

-7 a
g c 1800
™Y " . 3
B 1de 6 > o 23
Viaje en el tiempo de la 1A e~ Comparti

Fuente: https://wordwall.net/es/resource/85571032/
vigje-en-el-tiempo-de-la-ia

Actividad I0dica 16: hitos de la IA en 3D
Figura 80. Hitos de la IA

Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Objetivo: Fomentar la comprensiéon de los avances
historicos de la Inteligencia Artificial a través de la
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representacion visual y la creaciéon de modelos
fridimensionales, estimulando la creatividad y el
pensamiento critico en los estudiantes.

Materiales:
e Hojas de papel
e Ldpices de colores, marcadores o crayones

e Materiales para consfruir modelos sencillos
(plastilina, palitos de helado, cartdon, etc.)

e Imdagenes o graficos de acontecimientos historicos
de la lA y escenarios futuros (como ayuda visual).

Instrucciones:
Dividir equipos
e Formar grupos de 2 o 3 estudiantes.

e Proporcionar un cartel con imdgenes que
representen los hitos disponibles para elegir,
asegurdndote de que sean visuales sencillos y claros.

Seleccionar un hito

e Cada equipo selecciona uno de los hitos que el
docente presenta visualmente (por ejemplo, una
imagen de la primera computadora, un robot
sencillo para redes neuronales, etc.).

e Investigar proporcionando fichas informativas con
datos clave sobre cada hito (contexto histérico,
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caracteristicas principales, impacto).
Representacion visual del hito

e Crear un dibujo sencillo que represente el hito
elegido, utilizando Iapices de colores o marcadores.

e Usando plastiina o materiales simples, crean un
modelo en 3D del hito.

e Explicar paso a paso como usar los materiales para
ayudar a los estudiantes a concenfrarse en una
tarea pequena ala vez.

Presentacion

e Ayuda a los estudiantes a organizar sus ideas para
la presentacion.

e Proporciona un formato visual que puedan seguir
con palabras clave oimdagenes, donde simplemente
describan lo que dibujaron o crearon y qué significa
el hito.

e Ofrecer retroalimentacion positiva y destaca los
aspectos que frabajaron bien, para fomentar la
autoconfianza.

Discusion sobre el futuro de la 1A

e Facilitar la discusion usando preguntas concretas,
apoyadas en imdgenes (por ejemplo, scdmo crees
que los robots podrian ayudarnos en casa?).

e Dejar que los estudiantes respondan con ejemplos

1176



Robética Inclusiva para Personas con TEA: Aprendizaje Adaptado y
Creativo

o situaciones cotidianas, ayuddandolos a conectar la
IA con su vida diaria.

2.5.3 Areas de Aplicacién de la 1A

La inteligencia artificial, también conocida
como lA, es un drea de la informdtica que busca
desarrollar sistemas y programas capaces de dotar
a las mdqguinas de habilidades humanas, como el
aprendizaje y la planificaciéon de acciones, imitando
las capacidades humanas. Por lo tanto, tiene un
amplio rango de aplicaciones en diversos campos.

Figura 81. Asistentes virtuales

Fuente: Disenada por Freepik

Asistentes  virtuales:  Herramientas que  han
simplificado la vida de innumerables personas en
sus hogares. Estos dispositivos, gracias a algoritmos
de aprendizaje automdtico, son capaces de
comprender y responder preguntas y comandos de
los usuarios.

Laintegracion de estos asistentes en una variedad de
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dispositivos, desde teléfonos y altavoces inteligentes
hasta televisores y automoviles, ha facilitado su
accesibilidad y uso en diversos contextos. Por
ejemplo, Siri, Alexa, Cortana o Google Assistant.

Figura 82. Medicina

Fuente: Disenada por Freepik

Medicina y salud: Se han beneficiado de la
inteligencia artificial, utilizdndola para el diagndstico
médico, la investigacion sobre nuevos farmacos,
la asistencia en cirugias y la monitorizacion de
pacientes.

Figura 83. Energia

Fuente: Disenada por Freepik

Energia y sostenibilidad: En combinacion con otras
tecnologias son aplicadas en el andlisis de datos
climdaticos, el monitoreo de cultivos y la prediccion
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de patrones de demanda eléctrica, entre otros.

Figura 84. Traductores

‘l'vé

Fuente: Disenada por vectorjuice en Freepik

Traduccién automdatica: Permite la traduccion
de tfexto o voz de un idioma a ofro de forma
automatica y rapida. Se utiliza en traductores online,
aplicaciones moviles, traduccion de contenido o en
la comunicacién global entre personas.

Juegos y entretenimiento: Se utiliza en la creacién de
personajes en videojuegos y entornos de realidad
virtual, asi como la generacién de musica, también
han sido beneficiadas por la inteligencia artificial.
(Telefénica, 2023)

Figura 85. Entretenimiento

Fuente: Disenada en Freepik
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Figura 86. Educacioén

Fuente: Vectorjuice en Freepik

Educacién: Es un campo en constante evoluciéon

que presenta un alto potencial para transformar
la forma en que aprendemos y ensenamos. Uno
de los beneficios clave es la personalizacién del
aprendizaje, que permite adaptar el contenido y
la velocidad de ensenanza a las necesidades vy el
progreso individual de cada estudiante.

Asi como para crear contenido educativo
enriguecido, como tutoriales interactivos,
simulaciones y chatbots que respondan a preguntas
sencillas. (Instituto de Innovaciéon Digital de las
Profesiones, 2023).
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Figura 87. IA en el océano

Education

Artificial
Intelhigence

Fuente: Generado por IA, ChatGPT
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2.6 Aplicaciones de la robética

¢Alguna vez te has preguntado como seria tener un
amigo robot?

Imagina un robot que pueda ayudarte con fus
tareas, jugar configo o incluso explorar ofros £
planetas. jLa robética es la ciencia que hace que f, §
todo esto sea posible! El término robot se deriva de

la palabra checa «obotan que significa “trabajo | *
forzado”. Pero no te preocupes, los robots de

hoy en dia son nuestros amigos y nos ayudan en
multiples actividades.

oL

iAsi que podemos estar seguros de que nuestros
amigos robdticos siempre estardn a nuestro lado!”

La robdtica es la ciencia que combina ingenieria,
informdatica y otras disciplinas para disenar y construir
robots, siendo una mdquina programable capaz
de realizar tareas de forma auténoma o siguiendo
instrucciones. Desdelaantigiuedad, eldeseo de crear
maquinas inteligentes ha fascinado ala humanidad.
Porlo tanto, Hoy en dia, los robots estan presentes en
muchos aspectos de nuestra vida cotidiana, desde
la industria hasta la exploracion espacial. Gracias a
larobdtica, podemos automatizar tareas repetitivas,
explorar entornos peligrosos y desarrollar nuevas
tecnologias. (Ferrovial, 2024)
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2.6.1 Aplicaciones de la roboética por sectores
Aplicaciones de la robdtica en la educacién

Entre los campos de aplicacion de la robdfica
nos encontramos con algunos usos interesantes
de la tecnologia en la educaciéon. La robdtica
educativa contribuye en el desarrollo de una nueva
cultura tecnoldégica. Ayuda a generar entornos
de aprendizaje basados en la actividad de los
estudiantes y fomenta la creatividad. Se utiliza,
principalmente, para el desarrollo del pensamiento y
del conocimienfo; ademds de la comprension de la
tecnologia en el mundo. De esta forma, la robdética
se usa como recurso y medio de ensenanza.

Figura 88. Robdtica en la educacién

Fuente: Disenada por iconicbestiary en Freepik
Por ejemplo:

NAO: Es un robot humanoide de 58 cm. Cuenta
con dos cdmaras y cuatro micréfonos y puede
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interactuar con el entorno y los humanos. Este robot
puede impartir clases de cualquier asignatura para
niNos de cinco anos

Figura 89. Robética militar

Fuente Disenada por Freepik

Algunas aplicaciones de esta tecnologia incluyen
explorar terrenos, desactivar bombas, encontrar
armas o explosivos, atacar o defender. Sus
aplicaciones incluyen transporte de comidas,
mercancias, armas o cosas pesadas, reconocer
terrenos peligrosos, buscar y rescatar personas
desaparecidas, encontrar y desactivar explosivos.

Por ejemplo:

Strelok: Es un robot que tiene una ametralladora
integrada en un chasis de gusano. Puede subir
escaleras y saltar obstaculos.

Aplicaciones de la robdtica en la medicina

La medicina es uno de los campos donde se
utilizan robots. Estos robots ayudan a los médicos
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y cirujanos para realizar diferentes tareas médicas.
Su objetivo es facilitar el frabajo de los profesionales
de la salud, reducir tareas mecdnicas, mejorar la
precision y permitir procedimientos menos invasivos.
Ademds, estos robots también pueden ayudar en
la rehabilitacion de personas con discapacidades
motoras y pérdidas sensitivas, gestionar la
dispensaciéon de medicamentos, prestar servicios en
zonas contaminadas, y contribuir a la investigacion
de vacunas y tratamientos nuevos en colaboracién
con la inteligencia artificial. (Futuro Eléctrico, 2024)

Figura 90. Robética en la medicina

Fuente: Disenada por pikisuperstar en Freepik
Por ejemplo:

Robot Da Vinci: Se compone de un equipo con una
consola de visualizacion, carro de desplazamiento,
cuatro brazos robdticos y todos los instrumentos
necesarios para realizar una operacién quirdrgica.
Puede recibir érdenes en tiempo real y producir
exactamente los movimientos del cirujano. El
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profesional utiliza una serie de controles maestros
y puede visuadlizar la operacion a fravés de una
pantalla.

Aplicaciones de la robdtica en el hogar

Los robots para el hogar, también llamados robots
de servicio, tienen como objetivo hacer la vida en
casa mas facil. Estas mdaquinas autdbnomas realizan
tareas como limpiar, cocinar, lavar y vigilar. Son
especialmente Utiles para ayudar a las personas
mayores en sus labores diarias. Los robots en el hogar
son importantes porque ayudan en la vida diaria y
pueden ser Utiles en situaciones de emergencia.

Figura 91. Robética en el hogar

ROBOT CLEANER

PERSONAL ASSISTANT

("F

BIOMETRIC DOOR

Fuente: Disenada por macrovector en Freepik
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Por ejemplo:

Domodtica: Automatizacidon de viviendas como las
luces, persianas, calefacciéon o aire acondicionado
y la seguridad.

Roomba: El robot aspirador de iRobot tiene forma
circular y limpia automdticamente los distintos
espacios.

Aplicaciones de la robdtica en el comercio

Los robots en el comercio buscan hacer los procesos
mds eficientes y con menos errores. Con la ayuda
de la inteligencia artificial y el internet de las cosas,
los robots estdn siendo utilizados para reducir
tareas repetitivas en los comercios, permitiendo
que los empleados se enfoquen en otros trabajos
importantes. Ademds, la implementacion de Ia
robodtica trae consigo ventajas como un menor
costo de capacitacion, un minimo mantenimiento y
una mayor productividad.

Figura 92. Robética en el comercio

Fuente: Disenada por Freepik
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Ejemplo:

Atenciéon al cliente: Especialmente en Asia, se los
puede ver atendiendo a los clientes en tiendas o
restaurantes. También en China los usan para llevar
los pedidos a la mesa de los clientes.

Manipulacién de paqueteria: También hay robots
que se encargan de preparary manipular productos
para optimizar el proceso. Sin embargo, este aun es
asistido por personas.

Aplicaciones de la robdtica en el espacio

Los robots se han utilizado para explorar el espacio
y complementar la labor de los humanos en la
observacion de Marte y mds alld. La robdtica
espacial se enfoca en el trabagjo autébnomo en
entornos sin gravedad, tanto en la Estacion Espacial
Internacional como en satélites. Ademdads, los robots
exploradores, también conocidos como rovers, son
utilizados para operar en la superficie de planetas
y lunas, realizando tareas complejas y repetitivas
que los humanos no pueden realizar en condiciones
hostiles. Sin embargo, su fabricacion presenta
desafios para que puedan sobrevivir en el espacio.
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Figura 93. Robética en el espacio

Fuente: Disenada por Freepik
Aplicaciones de la robdética en la agricultura

La robdtica también se usa en la agricultura. En este
campo, en particular se enfrenta a una progresiva
disminucion del personal de trabagjo, tendencia
que ha aumentado ano tras ano. Los robots en
la agricultura garantizan un trabajo constante,
adaptabiidad a distintas tareas y seguridad
alimentaria. Pueden capturar informacién sobre las
plantas, aplicar productos quimicos, eliminar malas
hierbas y cosechar cultivos.
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Figura 94. Robética la agricultura

Fuente: Disenada por user6702303 en Freepik
Por ejemplo:

Agrobot: Disenado por Soluciones Robdticas
Agricolas. Es un producto con gran éxito en el
mercado chino y estadounidense. Se frata de
un dispositivo auténomo en su desplazamiento y
recoleccion que puede identificar y seleccionar
qué fresas pueden ser recolectadas en su estado
6ptimo. Tiene 24 brazos robotizados.

Robotic Plus: Fue desarrollado por una compania en
Nueva Zelanda. Se encarga de la recolecciéon de
Kiwis.
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Figura 95. Robética la industria

Fuente: Disenada por macrovector en Freepik
Aplicaciones de la robdtica en la industria

La robdtica es muy importante en la Industria 4.0. Los
robots son esenciales en los procesos de fabricaciéon
ya que son rdpidos, precisos y seguros. Realizan
tareas complejas, pueden adaptarse a diferentes
fases y redlizar trabajos de fundicion, transferir
material, paletizar, cargar y descargar mdquinas,
procesar materiales y controlar calidad.

Aplicaciones de la robdtica en la vida cotidiana

En la vida diaria, los robots sirven en el sector de
servicio. Algunos ayudan en restaurantes, mientras
que oftfros cuidan a personas mayores. También
existen robots que vigilan las funciones vitales de
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los mayores y ofros que dan compania o cuidan a
NINOS.

Figura 96. Robética la vida cotidiana

ROBOTIC DELIVERY

Fuente: Disenada por macrovector en Freepik
Aplicaciones de la robdtica en la ciencia

La robdtica también se aplica en la ciencia para
obtener resultados rdpidos y precisos. Ayuda en
pruebas y andlisis de laboratorios, en el manejo de
sustancias y en el control de calidad, agregando
valor a la investigacion. (Futuro Eléctrico, 2024)
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Figura 97. Robética en la ciencia

Fuente: Disenada por Freepik

Analogia: “Imagina que el mundo de los robots es
como un bosque, donde cada ser vivo cumple una
funcion especial para mantener el equilibrio, cada
uno aporta algo unico, colaborando para mejorar
nuestras vidas y crear un entorno donde todos
puedan prospera. Asi como los drboles producen
alimentos y oxigeno, existen robots que ayudan en
la agricultura, sembrando y cosechando para que
fengamos comida. Los hongos, que protegen el
suelo y cuidan de las plantas, se parecen alos robots
médicos que ayudan en los hospitales, apoyando
a los doctores y cuidando de los pacientes. Los
animales rapidos, como los lobos, que protegen a su
grupo, son como los robots de rescate, que ayudan
a salvar personas en emergencias.”
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Figura 98. Mundo de la robética

Fuente Generado por IA, ChatGPT
ACTIVIDADES
Actividad Interactiva 18: Robots en accién

Objetivo: Identificar y relacionar las funciones de los
robots en distintos escenarios mediante tarjetas flash
interactivas

Instrucciones
Visualiza el video explicativo:

e Comienza viendo el video que explica las dreas de
aplicacién de la |A.

Enlace del video: -!]
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Accede a la actividad interactiva:

e En esta actividad, verds una serie de tarjetas flash
gue confienen imagenes y preguntas relacionadas
con las dreas de aplicacion de la |A.

e Al girar cada tarjeta, fendrds que seleccionar si
la respuesta mostrada es correcta o incorrecta. Un
ejemplo de esta actividad se muestra en la Figura

@@

i ,.Jgg..

Enlace de la actividad: FETN ':.~‘|!5
q

[ ]

oo
@
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Figura 99. Actividad interactiva Robots en
accion

1 27 a | AN i PP

2Qué robot investiga
el bosque y aprende

* sobre el?

%
N

Robots en accién

- Robot Explora

Robots en accion ~ Compartir

Fuente: https://wordwall.net/es/resource/85571135/
robots-en-acci%c3%b3n

Recomendaciones para realizar la actividad

e Incluir imdagenes que ayuden a visuadlizar
los conceptos y ejemplos de IA. Esto facilita la
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comprension para estudiantes con TEA, ya que las
imagenes pueden ser un recurso mas accesible que
el lenguaje verbal.

e Celebrar los logros de cada estudiante después
de su presentacion con aplausos o palabras de
dnimo. Esto puede aumentar su motivacion y
autoestima.

e Ajustar el tiempo de la actividad de acuerdo con
la necesidad de cada estudiante, permitiendo
que aquellos que necesiten mads tiempo puedan
completar su tarea sin presion.

Actividad lUdica 17: “Estatuas de Robot”

Figura 100. Estatuas

Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Objetivo: Desarrollar concentracién, autocontrol y
coordinacion motora, a través del movimiento, la
inmovilidad y la imitacién de posturas de robots.
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Materiales:

e MUsica (puede ser de un teléfono, computadora o
cualquier dispositivo que reproduzca sonido).

e Opcional: imdagenes de robots en distintas posturas
para que los estudiantes tengan ideas de posiciones
creativas que puedan intentar.

Instrucciones:
Planificacioén:

e Preparacion del Espacio: ReUne a los estudiantes
en un espacio amplio, libre de obstdculos, donde
puedan moverse sin riesgo de chocar con ofros.

e Explicacion de las Reglas: Explica que la actividad
se llama “Estatuas de Robots” porque cuando la
muUsica se detenga, deben detenerse como si fueran
robots que se quedan sin energia. Es importante
recalcar que cuando estdn congelados, deben
quedarse completamente inmdviles hasta que la
muUsica vuelva a sonar.

Ejecucion:

e Inicio del Juego: Comienza a reproducir la musica,
alentando a los estudiantes a moverse liboremente,
bailando como robots. Puedes animarlos a imitar
movimientos robdticos para hacer la actividad adn
mds divertida.

e Paradas de la MuUsica: Cuando la musica se
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detenga de manera inesperada, todos deben
“congelarse” en la posicidon en la que estaban,
como estatuas robdticas. Si algun estudiante se
mueve mientras la musica estd en pausa, pueden
realizar una actividad de reinicio, como hacer un
pequeno paso en circulo o quedarse de pie con las
manos en la cabeza.

e Variaciones Opcionales: Para anadir un reto
adicional, puedeshacerquelos estudiantes adopten
posturas especificas de robots (como levantar un
brazo o una pierna) cuando se congelen. También
puedes reducir el volumen poco a poco para que
escuchen la musica con atencion.

Cierre de la Actividad:

e Socializacion y Reflexion: Una vez que la actividad
haya terminado, invita a los estudiantes a sentarse
en circulo y a hablar sobre cémo se sintieron durante
el juego. Puedes hacerles preguntas como:

“sTe gustd moverte como un robot2”

“sCOmo te sentiste cuando te congelabas en una
postura divertida?”

“sQué fue lo mds facil o dificil de permanecer en la
postura de estatuae”
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Actividad ludica 18: “Mi Robot Ideal”
Figura 101. Robot ideal

Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Objetivo: Fomentar la creatividad y el pensamiento
critico en los estudiantes a través de la exploracion
de la robdftica.

Materiales:

e Hojas de papel

e Carton

e Pegamento

e Tijeras

e Colores

e Pegatinas

e Plantillas con ejemplos de robots

e Guia para la presentacién (opcional)
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e Pictogramas y grdficos para la discusion final
(opcional)

Instrucciones:
Presentacion de la dindmica

e Explicar a los estudiantes que van a disenar su
propio robot ideal. Enfatizar que no hay limites para
su imaginacion y que pueden utilizar cualquier
material que tengan a mano.

Distribucion de materiales

e Proporcionar los materiales necesarios a cada
estudiante. Si se utilizan plantillas, entregarlas para
que sirvan de inspiracion.

Creacion del robot

e Los estudiantes dibujardn o construirdn un modelo
simple de surobotideal. Pueden utilizar los materiales
proporcionados y su propia creatividad para darle
formay color.

Presentacion de los robots

e Cada estudiante presentard su robot a la clase,
explicando sus caracteristicas y funciones. La guia
puede ayudarles a estructurar su presentacion.

Discusion grupal

Una vez que todos los estudiantes hayan presentado
sus creaciones, se readlizard una discusion grupal
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sobre el futuro de la robdtica. Se pueden utilizar
pictogramas y graficos para visualizarideas y facilitar
la comprension.

2.6.2 Intfroduccion a la robética y la
auvtomatizacion

La robdtica es una combinacion de electronica,
mecdnica, informdtica y programacion, esto nos
permite disenar y construir maquinas que pueden
realizar tareas de forma automdtica, estos se los
conoce como robofts.

La robdtica permite resolver tareas repetitivas,
peligrosas o complejas, y por se ha convertido en
una herramienta importante para las personas.

Una de las funciones principales de los robots es
la automatizacion. Automatizar significa que algo
puede redalizarse por si solo, sin la intervencién de
una persona. Para lograrlo, los robots utilizan sensores
que detectan lo que ocurre a su alrededor y toman
decisiones de acuerdo con su programacion.
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Fuente: Generado por IA, ChatGPT

La automatizacion es una herramienta poderosa que
mejora la calidad de vida de las personas, ademds
ayuda a mejorar procesos y reducir los errores
que pueda suceder por causa de un humano. Los
sistemas automatizados estdn presentes en nuestras
casas, enlos trabajos, enla vida diaria, en los edificios
inteligentes y en muchas lugares mas.
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ACTIVIDADES

Actividad Practica 19: Explorando comportamientos
automaticos con sensores en Tinkercad

Figura 103. Diagrama Esquematico del circuito
en Tinkercad

ov | %
100k

LDR

LDR
3100K 1K ¥y

T\
R4 K/
Q4
PN2222A
2N3904

Objetivo: Aprender cdmo un robot puede detectar
la luz y moverse hacia ella, usando sensores,
fransistores y motores.

Video de la practica: - v
A

Enlace a la actividad: E[?.:U,_
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Materiales:

EnTinkercad, vas a buscary usar estos componentes:

Material

¢Qué es?

¢A qué se parece?

Bateria de 9V

Fuente de energia que
da electricidad a todo el
circuito.

Como la pila de un
juguete: le da energia
para funcionar.

Motor de corriente
directa (DC)

Dispositivo que gira cuan-
do recibe energia, genera
movimiento.

Como el motor de un
carrito que hace que
las ruedas giren.

Fotoresistencia (LDR)

Sensor que cambia su valor
segun la cantidad de luz.

Como unos “ojos” que
notan si hay luz o estd
oscuro.

Transistor NPN

Componente que deja
pasar la corriente solo si
recibe una senal.

Como un interruptor
automdtico que se
activa solo si alguien le
da permiso.

Resistencia

Limita el paso de la corri-
ente en el sensor para que
funcione bien.

Como una barrera que
deja pasar solo un po-
quito de electricidad.

LEDS

Luz pequeia que se
enciende cuando pasa
corriente.

Como una lamparita
roja que avisa si algo
estd encendido.

Protoboard

Tablero donde se
conectan todos los com-
ponentes sin necesidad de
soldar.

Como un tablero de
LEGO donde se colo-
can las piezas para que
funcionen juntas.

Instrucciones

Preparacion en Tinkercad

1.- Accede a Tinkercad.

e Enfra a www.tinkercad.com

e Crea una cuenta (si no tienes una).

e Haz clic en "Crear nuevo circuito”
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Figura 104. Pantalla principal de Tinkercad

T Comtra e s

Fuente: Tinkercad
Crear un Nuevo Circuito

2.-Enlapantalladeinicio, seleccionalaopcion“Crear
Nuevo Circuito” para abrir un espacio de trabajo en
blanco donde agregards tus componentes

Figura 105. Nuevo circuito

Fuente: Tinkercad
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Figura 106. Area de trabajo

Bume) @ 0§

P . ——— s ]
i o B:-0

Fuente: Tinkercad

Agregar Componentes al Circuito
3.- Buscar y Colocar Componentes:
e Arrastra a la pantalla:

o 1 protoboard

o 1 bateria de 9V

o 2 moftores

2 fotoresistencias

O

4 transistores (2N2222)

O

2 resistencias de 100 kQ

O

4 resistencias de 1 kQ

O

o 1 LEDrojoy 1 LED verde
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Conecta las fotoresistencias (LDR)

e Coloca una LDR en la parte superior derecha y
ofra en la parte inferior derecha del protoboard.

e Cada LDR tiene dos patas:
o Una pata va al positivo (+) de la protoboard.

o La ofra pata se conecta con una resistencia de
100 kQ, y esta resistencia va al negativo (-) de la
protoboard.

Figura 107. Conexion de resistencias LDR

B

Fuente: Tinkercad
Conecta las resistencias de 1 kQ

e Conecta una resistencia de 1 kQ entre la unidon
de la LDR vy la resistencia de 100 kQ, y la base del
fransistor.
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Figura 108. Conexion de resistencias

(e}

fohij

Fuente: Tinkercad
Conecta los transistores (2N2222)

Cada transistor tiene tres patas:

Parte del transistor | A donde se conecta
Emisor (E) Al negativo (-)

Base (B) A la resistencia de 1 kQ
Colector (C) Al motor y luego al LED

Figura 109. Conexién de transistores

B

Fuente: Tinkercad
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Conecta los LEDs

e Conecta ellado largo del LED (positivo) al colector
del transistor.

e Ellado corto del LED (negativo) va a una resistencia
de 1 kQ y luego al negativo.

Figura 110. Conexién de diodos leds

Fuente: Tinkercad
Conecta los motores
e El positivo del motor va al colector del fransistor.

e El negativo del motor va al negativo (-) de la
profoboard.
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Figura 111. Conexiéon de motores

(Ye]
<

Fuente: Tinkercad
Conecta la bateria

e Conecta la linea roja (+) al lado positivo de la
profoboard.

e Conecta la linea negra (-) al lado negativo de la
profoboard.

Ahora prueba tu circuito
Haoz clic en “Iniciar simulacion” en Tinkercad.

eSihayluz (puedescambiarlaluzenlafotoresistencia),
el motor y LED se encienden.

Si estd oscuro, se apagan.
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Figura 112. Circuito en Tinkercad

Nl °

Fuente: Tinkercad
Recomendaciones para realizar la actividad

e Usa colores diferentes para los cables (+ rojo, -
negro) para no confundirte.

e Repite las explicaciones de forma clara vy
pausada, y ofrece tiempo para que los estudiantes
procesen cada paso.

e Si es necesario, realiza el montaje en equipo,
donde cada estudiante tenga un rol especifico (por
ejemplo, uno conecta los cables, ofro coloca el
sensor, efc.).
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Actividad ludica 19: “Juego Simbdlico con Robots”

Figura 113. Simbolos de robots

Fuente: Disenada por Freepik

Objetivo: Desarrollar habilidades sociales y de
comunicacion mediante el juego simbdlico.

Materiales:

e Hojas de papel

e Un espacio amplio para jugar
Instrucciones:

e Planificacion:

o Pide a los participantes el hacer dibujos sencillos
de robots en papel.

e Ejecucion:

o Invita a los participantes a representar cémo se
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comporta su robot. Pueden imitar sonidos robdticos
y SUS movimientos.

o Anima alos participantes a interactuar entre ellos,
creando historias donde sus robots interactuan.

Cierre:

Al final de la actividad, los estudiantes socializardn
sus opiniones sobre la actividad realizada.

2.6.3 Automatizaciéon Basica con Sensores de
Movimiento en Tinkercad.

Los robots usan sensores para ‘“sentir” lo que
pasa a su alrededor, esto permite crear sistemas
automatizados como una luz que se enciende de
forma automdtica cuando detectan que alguien se
estd moviendo cerca.

¢Qué es la automatizacion?

La automatizacion es cuando una mdaquina realiza
una tarea sin necesidad de la ayuda de una
persona. Muchas cosas a nuestro alrededor estdn
automatizadas.

Algunos ejemplos de estos sistemas son: las luces
que se prenden solas al entrar a un pasillo oscuro,
las puertas que se abren cuando Nos acercamaos o
las alarmas que suenan cuando hay movimiento en
una casa. Estas acciones automdticas son posibles
gracias a un componente especial llamado sensor.
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¢ Qué es un sensor de movimiento?

Un sensor de movimiento detecta si algo o alguien
se mueve cerca de él. Uno de los sensores mds
comunes es el PIR, que significa Infrarrojo Pasivo. Este
sensor capta el calor del cuerpo humano y se activa
cuando nota un cambio en el ambiente, como el
pAso de una persona, ésta senal puede usarse para
encender una luz, activar una alarma o hacer que
un sistema robético comience a funcionar. El sensor
PIR es como el ojo del robot, que detecta si alguien
estd cerca.

Para simular los sistema de automatizacion en
un amiente seguro, se usan simuladores como
Tinkercad, que es una plataforma virtual que nos
permite simular circuitos electrénicos de manera
segura y divertida, como si estuviéramos trabajando
con componentes reales. Tinkercad es un programa
que funciona en internet. La principal ventaja de
Tinkercad es que puedes cometer errores y volver a
intentarlo sin preocuparte, ya que no estds usando
materiales reales.

ACTIVIDADES

Actividad Practica 20: Automatizacion de encendido
de luces usando un sensor PIR en Tinkercad
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Figura 114. Programar robot con movimiento

DE LUCES AL
DETECTAR MOVIMIENTO
EN TINKERCAD,

\ ENCENDIDO AUTO

G S~ £
Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Objetivo: Simular en Tinkercad el encendido
automdtico de una luz al detectar movimiento
usando un sensor PIR.

Materiales:

e Computadora o Tablet con acceso a Internet y
Tinkercad.

e Cuenta en Tinkercad para cada estudiante.

e Sensor PIR (Sensor de Movimiento que serdn los ojos
del robot).

e Relé SPDT (Single Pole Double Throw), Actua como
interruptor.

e Fuente de Alimentacion (externa) o bateria.

Video de la prdctica: 191
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Prdctica Tinkercad: D of

Instrucciones

Paso a paso para la prdctica.

Abrir un Nuevo Proyecto en Tinkercad:
1. Accede a Tinkercad e inicia sesion.

2. En el menuy principal, selecciona “Circuitos” vy
luego “Crear nuevo circuito”.

Figura 115. Pantalla Tinkercad

=]

T) ontra de ayesa

Fuente: Tinkercad
Buscar y Agregar Componentes:

1.Enlabarra de bUsqueda de componentes, escribe
“Placa de pruebas” o “Protoboard” y seleccidnala.
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Figura 116. Agregar componentes

Basico

Fuente: Tinkercad

2. Buscamos “Sensor PIR" vy los anadimos. Y
Colocamos adentro del Protoboard para acomodar
y poner bien los cables.

Figura 117. Sensor PIR

Fuente: Tinkercad

3. Ahora vamos a buscar “Relé SPDT" interruptor
electromecdnico que permite conectar una sola
enfrada a una de dos salidas diferentes. Lo ponemos
arriba del Sensor PIR y igualmente va adentro del
Protoboard.
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Figura 118. Relé SPDT

& e O:=0
« B 0 @ — [ code B Strtsmulation  SendTo
=
o=
Fuente: Tinkercad
4, Buscamos ofro componente “ Fuente de

Alimentacion”, y lo ubicamos en la mesa de trabajo
de Tinkercad, configuramos en voltaje ponemos ¢
voltios.

Figura 119. Fuente de energia

l'. pichua nl} =€
|~ BEE 8- —-« EDcok | B Rt sews
o — .
s = |
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Fuente: Tinkercad

5. Anadimos ofro componente “ Pila de 1,5 V" lo
ponemos a lado de Protoboard a la izquierdo vy
configuramos que tenga 4 bateria y tipo AAA.
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Suministra aproximadamente 50mA de corriente.
Quiere decir que suministra 1800 y 2600 mAh de
carga.

Figura 120. Pilade 1,5V

Fuente: Tinkercad

6.Y el Ultimo en buscar “Bombilla” lo ponemos arriba
de Protoboard. También conocida como ldmpara
incandescente, es un dispositivo que genera luz al
pasar una corriente eléctrica

Figura 121. Anadir Bombilla
B

- mE |- —- o e

L8]

W

Fuente: Tinkercad
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Conectar el Circuito:

Conectamos Relé SPDT y al Sensor PIR utilizamos
cables para adentro Protoboard. * Afuera de
Protoboard hay 3 componente pila 1,5V, Fuente de
Alimentaciéon y Bombillo. En esto terminal permitird
que al moverlo el Sensor PIR el bombillo encienda”.

Ahora vamos a ser las conexiones de cables. Como
primero en Sensor PIR hay

Vamos a conectar dos que a la pila el izquierdo
negro lo ponemos en negativa y el rojo en medio
ponemos al posifivo.

Y el Ultimo los ponemos Azul que va en Relé SPDT.

Figura 122. Conectamos a la Fuente de
Alimentacion

Fuente: Tinkercad

Conectadores de segundos circuitos que es la
fuente de alimentacién como la configuramos.

e Los cables el primero es naranja que va a los Relé
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SPDT, al Positivo.

e Otro color del cable es negro el negativo que va

al Bombillo.

Figura 123. Conectar segundo terminal al motor
BB reoeccame Qe ~¢

- B a-—- 7 code

- B

o

L:IO?

Fuente: Tinkercad
Conectamos los ultimo dos Cables de Relé SPDT.

e El cable que falta en Bombillo es color naranja en
Relé.

e El ofro Cable ponemos en Relé lo ponemos en la
pila en negativo.
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Figura 124. Conectar bombillo
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Fuente: Tinkercad
Recomendaciones para realizar la actividad

e Comenzar con una breve descripcion de qué se
trata un sensor PIR y su aplicacion en la vida diaria,
como en iluminacién de pasillos o en sistemas de
seguridad. Esto facilita la comprension y hace que
la actividad sea mds accesible.

e Da una instruccidn a la vez y verifica la
comprension antes de avanzar.

e Valorar el desempeno no solo por su correcto
funcionamiento, sino también por la originalidad en
la ejecucion.

e Permite pausas entre cada fase para ayudar a
los estudiantes a procesar lo aprendido sin sentirse
abrumados.
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Actividad l0dica 20: “Exploradores de
Componentes”

Figura 125. Exploradores

Fuente: Generado por IA, ChatGPT

Objetivo: Ayudar a los estudiantes a identificar
y comprender los componentes bdsicos de un
circuito o robot, fortaleciendo su reconocimiento y
comprension visual.

Materiales:
e Baterias (sin carga o falsas para evitar riesgos)
e Leds de colores

e Resistencias grandes (para fdcil manipulacion y
visualizacion)

e Pequenos motores (sin fuente de energia)
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e Cables de conexidon (de colores brillantes para
identificar conexiones)

e Tarjetas con el nombre e imagen de cada
componente.

e Carteles con imdgenes de los componentes y
descripciones breves.

e Pegatinas o tarjetas de logro para motivacion.
Instrucciones:

Organizacién y Preparacidén de la Mesa:

e Coloca los componentes en la mesa en dreas
especificas: por ejemplo, “Energia” para baterias,
“Luz” para Leds, "“Conexion” para cables vy
“Movimiento” para motores.

e Coloca tarjetas de colores y etiquetas al lado
de cada grupo para ayudar a los estudiantes a
identificar las categorias de componentes.

Introduccion a los Componentes:

e Muestra cada componente a los estudiantes uno
por uno. Sostén la tarjeta de identificacion al lado
del componente real para reforzar visualmente el
nombre y la imagen.

e Explica de forma breve para qué sirve cada
componente en un robot: por ejemplo, “La bateria
es como el corazdn que da energia al robot.”
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Exploracion Guiada:

e Nombra un componente especifico y pide a los
estudiantes que lo encuentren en la mesa (€.,
“sPueden encontrar la bateria2”).

e Una vez que lo senalen, pideles que sostengan
la tarjeta correspondiente y la coloquen junto al
componente real. Esto refuerza el reconocimiento
visual y tactil.

Explicaciéon de Funciones:

e Después de identificar un componente, explica
brevemente como se usa en robdtica. Por ejemplo,
“El LED se enciende para mostrar que el robot estd

activo. Es como sus ‘ojos’.

e Puedes hacer preguntas para involucrarlos mds,
como “3Qué creen que hace este componente en
el robote”

Revision y Cierre:

e Repasa los componentes que han aprendido
mostrando las tarjetas y pidiéndoles que digan el
nombre y la funcién de cada uno.

e Recompensa a los estudiantes por su participaciéon
y logros con una pegatina o tarjeta de logro para
reforzar el aprendizaje y mantener la motivacion.
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