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CONSIDERACIONS PREVIAS
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Puntos de partida diferente



CONSIDERACIONS PREVIAS

rrROGRESION




CONSIDERACIONS PREVIAS
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Importancia de traballar en equipo.




CONSIDERACIONS PREVIAS

Imprescindible o TEMPO.



CONSIDERACIONS PREVIAS

E unha ferramenta...



Que é 0 pensamiento
computacional?




_* Que € 0 pensamiento
computacional?

O pensamento computacional (PC) é un proceso
cognitivo que nos axuda a resolver problemas de
maneira estruturada, empregando estratexias
propias da informatica —como a descomposicion,
0 recoilecemento de patrons, a abstraccion e os
algoritmos— sen necesidade de programar
directamente.



—* Que é 0 pensamiento
computacional?

Aplicar habilidades de

computacion

a resolucion de problemas



Que habilidades?

Elementos clave (segundo Wing, 2016 e UNESCO, 2023)

dividir un problema complexo en
partes mais sinxelas.

@® g RECONECEMENTO DE PATRONS:
2" m identificar semellanzas e diferenzas.

ABSTRACCION E XENERALIZACION:

E__[ centrarse nos aspectos esenciais e ignorar o accesorio.

desenar unha serie de pasos loxicos para atopar solucions.



@ Best of Digital Literacy + Computational Thinking for Children
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Por que é util desenvolver
estas habilidades?




- # Por que e util desenvolver
estas habilidades?
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SER MAIS AXILES NA RESOLUCION DE PROBLEMAS



% " Beneficios educativos
il

Favorece o razoamento loxico e a creatividade.
Potencia o traballo cooperativo e a comunicacion.

Mellora a resolucion de problemas e a autonomia
persoal.

Desenvolve a planificacion, a perseveranza e o
pensamento critico.

Prepara ao alumnado para unha cidadania dixital activa e
responsable.



#Como levarlo a aula?
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APRENDIENDO A PROGRAMAR ¢
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~ Como levarlo & aula?
Primeiros pasos
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CONTEXTUALIZACION

Z "‘CONPUZER SCIENCE: ¢

Un programa de extension para nifos de
escuela primaria

Creado por
Tim Bell, lan H. Witten y Mike Fellows

/»%

= E ‘a ser usado en el aula de clase por
-ﬁ 1 e et

ﬁ/ =55

- strado por Matt Powell

aducido al espariol por
Rodriguez, Lorena Mendoza
r Clara Eugenia Garza

APQENIHENDQ z/;\\
Rubén Molinero
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PROPOSTAS DESENCHUFADAS
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As funcions executivas (FE) son as habilidades
cognitivas que nos permiten levar a cabo un
comportamento eficaz, creativo e socialmente
aceptado en situacidns novas para as que non
temos un plan de accidn previo.

. Planificacion,

> Anticipacion, Memoria de

~ Traballo, Control
- Inhibitorio, Flexibilidade
» Cognitiva, Monitorizacion,

- Toma de Decisiéons
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Funcions executivas

- / )
TRAFFIC JAM LOGIC GAME @

JUEGO DE LOGICA PARA PREESCOLARES

JUEGO pg LOGICA PARA FREESCGLARES [




Funcions executivas

LASER —

Science Logic Maze
For Juniors!
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Atencion e concentracion




Pensamento computacional basico
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Pensamento computacional avanzado
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CODING STRATEGY GAME

LEARN AND PLAY WITH CODING
PROGRESSIVE LEARNING WITH BEGINNER AND STRATEGY GAME PLAYS

35 & ADULTS
CONTAINS GEEKY STUFF

Learn Core o
Concapt Through
Hiands-pp Game Play!

\ N
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~ Como levarlo & aula?
Primelros robots
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CARACTERISTICAS

* Robot por botonera
* Avance 15 x15cm
e Xiros de 90 @
 Necesidade de traballar cun panel.
* Sinais sonoras e visuals.
 Compatible con Scratch.
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Por que TRUE-TRUE?

 E unha proposta sinxela para introducir ao alumnado
mais cativo no pensamento computacional.

e Podese realizar gran variedade de actividades de
programacion con e sen ordenador.

 Programacion creativa sen ordenador.

 Programacion mediante tarxetas codificadas.

* Programacion mediante sensor de movemento.

e Siguelinas interactivo.

e Posibilidade de aplicacions para dispositivos mobiles.

 Programacion mediante Scratch. .
3

00
complubol

Centro de Robdtica Educativa
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Por que TRUE-TRUE

@ TRUETRUE | All-in-One Cc:dlng Robot, o

'y
Ver en [ YouTube ¢



https://www.youtube.com/watch?v=hyj1mA9Yyco�

CONTIDO DE CADA CAIXA

Robot TRUETRUE

Cable Adaplador
de carga Bluetooth

Tarjetas de Manual
‘ogramacion  de usuario



DESCRICION DAS PARTES

Ledes RGB

_Lact::nr de tarjetas

Sensores de
proximidad

C——
P

e

Altavoz

Interruptor de
encendido / apagado

Indicadores BAT / BT = 00

Conector de carga, micro USB

Dispon de sensores e de actuadores.




DESCRICION DO ROBOT

1. Robot TRUETRUE

- Tamano; 52mm de diametro x 60mm
de alto (sin antena).

- Peso: 59g ) : _
- Comunicacion: Bluetooth BLE 4.0 — S— S—
- Tiempo de operacion (recien e O ® o o o

cargado): 90minutos. Puede variar en —_— R —
funcion de las condiciones de uso. w e ‘3“
- Bateria: LiPo de 3,7V v 250mA/h
- Sensores y actuadores:
- 2 sensores de distancia frontales
- 4 sensores de |luz (parte inferior)
- 1 sensor de color (parte inferior)
- 1 acelerometro de 3 gjes
- 2 motores DC
- 2 sensores de color (boca)
-4 led RGB ( cabeza)
- 1 altavoz
- 1 puerto de comunicaciones
(antena)




DESCRICION DO ROBOT

Dispon de sensores e de actuadores.

Cinco sensores de luz e e Dous motores.
color na parte inferior.

Dous sensores de
proximidade nos ollos.

Dous sensores de cor
na boca (para ler as
cartas)

Un acelerometro.

e Altavoz.
e Tira de leds.




PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?

Con tarxetas de cores.



PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?

Mediante movementos co acelerometro

- 4
\

.




PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?

Utilizar APPs para controlalo e/ou programalo




PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?

Utilizar APPs para controlalo e/ou programalo

TrueTrue App

La aplicacion principal para el control, calibracion y actualizacion del robot True True. Desde ella
puedes llamar al resto de aplicaciones.

DISPONIBLE EN £ Available on the
P> Google Play @& App Store

TrueBot MusicCard App

Crea musica aprendiendo secuencialidad y estructuras de repeticion, manejando la duracion de
las notas y el tempo de la cancion que interpretara el robot True True.
J :

# Available on the
@& App Store

DISPOMIBLE EN
" Google Play




PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?

Utilizar APPs para controlalo e/ou programalo

TrueBot ColorCard App

Programa el robot True True con las tarjetas codificadoras de forma virtual.

DISPONIBLE EN
” Google Play

2
2

# Available on the
@& App Store

TrueBot Controller App

Controla el movimiento del robot True True de forma remota. Permite seleccionar tres
velocidades de desplazamiento y varios colores de identificacion del robot (ledes de la cabeza
de True True). Dispone de tres interfaces de control del movimiento.

DISPONIBLE EN # Available on the
P> Google Play @& App Store




PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?

Utilizar APPs para controlalo e/ou programalo

TrueBot Step App

® Aplicacion para tablets que nos permite programar secuencias de movimientos e incluso toma
" de decisiones para introducir los conceptos basicos de la programacion.

DISPONIBLE EN
" Google Play

#2 Available on the
@& App Store



PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?

Comportamento dinamico a través do siguelifas




PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?

Comportamento dinamico a través do siguelinas

VERDE - AVANZO
AZUL -> MEDIA VOLTA
VERMELLO - PARO

-> ESQUERDA
-> DEREITA




PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?

Comandos a través de “Block Coding”

set colour =

repeat [-Jtimes




PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?

A través de Scratch
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MATERIAL DE APOIO
Q, complubol www.truetrue.es

Gentro de Robadtica Educaltiva
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Centro de Robadtica Educaltiva
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MOVE FORWARD




EXEMPLO
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EXEMPLO
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EXEMPLO

MELODIA FIN

@ o o
® @
il
=t ATRAS
ADIANTE
INICIO CUADRICULA ) | DEREITA




EXEMPLO

(I
| —

—

SEGUE LINAS
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EXEMPLO ESTRUTURA DE REPETICION




EXEMPLO ESTRUTURA DE REPETICION




EXEMPLO SECUENCIA MUSICAL
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EXEMPLOS




EXEMPLO

DIRECCION DA MAN



b MOITAS GRAZAS POLA
2 VOSA ATENCION




	ROBÓTICA EDUCATIVA
	Número de diapositiva 2
	Número de diapositiva 3
	Número de diapositiva 4
	ROBÓTICA
	CONSIDERACIÓNS PREVIAS
	PROGRESIÓN
	CONSIDERACIÓNS PREVIAS
	CONSIDERACIÓNS PREVIAS
	CONSIDERACIÓNS PREVIAS
	Número de diapositiva 11
	Número de diapositiva 12
	Número de diapositiva 13
	Número de diapositiva 14
	Número de diapositiva 15
	Número de diapositiva 16
	Número de diapositiva 17
	Número de diapositiva 18
	Número de diapositiva 19
	Número de diapositiva 20
	Número de diapositiva 21
	Número de diapositiva 22
	Número de diapositiva 23
	Número de diapositiva 24
	Número de diapositiva 25
	Número de diapositiva 26
	Número de diapositiva 27
	Número de diapositiva 28
	Número de diapositiva 29
	Número de diapositiva 30
	Número de diapositiva 31
	Número de diapositiva 32
	Número de diapositiva 33
	Número de diapositiva 34
	Número de diapositiva 35
	Número de diapositiva 36
	Número de diapositiva 37
	Número de diapositiva 38
	Número de diapositiva 39
	ROBÓTICA
	E.A.R.L.2
	CARACTERÍSTICAS
	EARL 2
	ROBÓTICA
	Por que TRUE-TRUE?
	Número de diapositiva 46
	Por que TRUE-TRUE
	CONTIDO DE CADA CAIXA
	DESCRICIÓN DAS PARTES
	DESCRICIÓN DO ROBOT
	DESCRICIÓN DO ROBOT
	PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?
	PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?
	PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?
	PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?
	PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?
	PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?
	PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?
	PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?
	PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?
	PROGRAMANDO A TRUE-TRUE?
	MATERIAL DE APOIO
	MATERIAL DE APOIO
	Número de diapositiva 64
	EXEMPLO
	EXEMPLO
	EXEMPLO
	EXEMPLO
	EXEMPLO
	EXEMPLO
	EXEMPLO ESTRUTURA DE REPETICIÓN
	EXEMPLO ESTRUTURA DE REPETICIÓN
	EXEMPLO SECUENCIA MUSICAL
	EXEMPLOS
	EXEMPLO
	Número de diapositiva 76

