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PRINCIPIOS DE LA NUEVA ESCUELA MEXICANA

La Nueva Escuela Mexicana (NEM) tiene como centro la formacion integral de ninas, ninos, adolescentes y jovenes, y su objetivo
es promover el aprendizaje de excelencia, inclusivo, intercultural y equitativo a lo largo del trayecto de su formacion. Esta
garantiza el derecho a la educaciéon llevando a cabo cuatro condiciones necesarias: asequibilidad, accesibilidad,
aceptabilidad y adaptabilidad. Es por ello que los planes y programas de estudio retoman desde su planteamiento cada uno
de los principios en que se fundamenta y con base en las orientaciones de la NEM, se adecuan los contenidos y se plantean las
actividades en el aula para alcanzar la premisa de aprender a aprender para la vida.

Los elementos de los Programas de Estudio se han vinculado con estos principios, los cuales son perceptibles desde el enfoque
del aprendizaje situado a partir de la implementaciéon de diversas estrategias de aprendizaje que buscan ajustarse a los
diferentes contextos de cada region del Estado; lo anterior ayuda al estudiantado en el desarrollo de competencias genéricas,
disciplinares, profesionales, habilidades socioemocionales y proyecto de vida, para lograr el perfil de egreso del Nivel Medio
Superior.

Fomento de la identidad con México. La NEM fomenta el amor a la Patria, el aprecio por su cultura, el conocimiento de su
historia y el compromiso con los valores plasmados en la Constituciéon Politica.

Responsabilidad ciuvdadana. Implica la aceptacion de derechos y deberes, personales y comunes.

La honestidad. Es el comportamiento fundamental para el cumplimiento de la responsabilidad social, permite que la sociedad
se desarrolle con base en la confianza y en el sustento de la verdad de todas las acciones para lograr una sana relacién entre
los ciudadanos.

Participacién en la transformacion de la sociedad. En la NEM la superacion de uno mismo es base de la transformacion de la
sociedad.

Respeto de la dignidad humana. Contribuye al desarrollo integral del individuo, para que ejerza plena y responsablemente sus
capacidades.

Promocion de la interculturalidad. La NEM fomenta la comprensidn y el aprecio por la diversidad cultural y lingUistica, asi como
el didlogo y el intercambio intercultural sobre una base de equidad y respeto mutuo.
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Promocion de la cultura de la paz. La NEM forma a los educandos en una cultura de paz que favorece el didlogo constructivo,
la solidaridad y la busqueda de acuerdos que permitan la solucidén no violenta de conflictos y la convivencia en un marco de
respeto a las diferencias.

Respeto por la naturaleza y cuidado del medio ambiente. Una sdlida conciencia ambiental que favorece la proteccion y
conservacion del entorno, la prevencion del cambio climdatico y el desarrollo sostenible.
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LAS 4A PARA GARANTIZAR EL DERECHO A LA EDUCACION Y FORMAR CIUDADANIA PARA LA
TRANSFORMACION EN EL ESTADO DE PUEBLA, UNA MIRADA DESDE EL PLAN Y PROGRAMA DE ESTUDIOS
DEL BACHILLERATO GENERAL ESTATAL 2018

El fin de la Educacion en el Estado de Puebla es formar ciudadania para la transformacion; que se traduce en formar alas y los
estudiantes para que a lo largo de su vida sean capaces de ser buenos ciudadanos, conscientes de ejercer sus derechos
respetando tanto los valores y normas que la democracia adopta para hacerlos efectivos, como los derechos del resto de sus
conciudadanos. Esta nocion tiene que ver en palabras de Maturana, F. (2014), con llegar a ser un humano responsable, social
y ecoldégicamente consciente, que se respeta asi mismo y una persona técnicamente competente y socialmente responsable.

Desde la Secretaria de Educacién del Estado de Puebla se pretende formar a sujetos critico-éticos, solidarios frente al sufrimiento;
personas que cambien el mundo desde los entornos mds cercanos. jLas grandes causas desde casal

Para concretar los principios pedagdgicos de la Nueva Escuela Mexicana y las finalidades educativas en el Estado de Puebla,
el Bachillerato General Estatal, a través de sus programas de estudio, promueve las 4A para garantizar el Derecho a la
Educacion, a través de sus dimensiones (asequibilidad, accesibilidad, aceptabilidad y adaptabilidad).

Garantizar una educacion para
todos, gratuita y de calidad, donde
la cobertura sea posible para
cualquier persona involucrada en
el proceso educativo; entendiendo
a este Ultimo como la suma, no solo
infraestructura escolar, sino de
planes y programas de estudio,
materiales diddcticos alternativos,
herramientas como las TAC'S o
cualquier elemento retomado del
contexto que permitan abordary/o
reforzar un conocimiento, sin
depender de un libro de ftexto.

Los contenidos de los
planes y programas de
estudio se enfocan en
promover una
educacién  inclusiva,
sin distincion de
género, etnia, idioma,

diversidad funcional,
condicion social o
econdémica.

Las sifuaciones de
aprendizaje que se
presentan en los programas
de estudio, deben ser

consideradas como una guia
y no como la Unica via de
ensenanza, es menester que
el docente disene las propias
a partir de su contexto
inmediato, atendiendo a las
necesidades de cada
estudiante y dando prioridad
a aquellos mds vulnerables.

ACCESIBILIDAD ADAPTABILIDAD ACEPTABILIDAD

Lograr una educacion que
sea compatible con los
intereses y cualidades de las
y los estudiantes, donde sean
considerados en la
construccion del ambiente
escolar, participando
libremente en los procesos
formativos, desarrollando al
MmMismo tiempo SUS
Habilidades
Socioemocionales.
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ENFOQUE DEL PLAN Y PROGRAMA DE ESTUDIO

La metodologia de Aprendizaje Situado de los planes y programas de estudio de Bachillerato General Estatal es una
oportunidad para las y los docentes, estudiantes y la innovacion en la ensenanza, al promover la toma de decisiones, incentivar
el frabajo en equipo, la resoluciéon de problemas y vinculacion con el contexto real.

Diaz Barriga, F. (2006) afirma que el Aprendizaje Situado es un Método que consiste en proporcionar al estudiante una serie de
casos que representen situaciones problemdaticas diversas de la vida real para que se analicen, estudien y los resuelvan.
La prdctica situada se define como la prdctica de cualquier habilidad o competencia que se procura adquirir, en un
contexto situado, auténtico y real, y en donde se despliega la interaccién con otros participantes.

En este sentido se promueve que “los docentes de la EMS sean mediadores entre 1os saberes y los estudiantes, el mundo social
y escolar, las Habilidades Socioemocionales y el proyecto de vida de los jovenes. En el Curriculo de la EMS, los principios
pedagdgicos alineados con el Modelo Educativo Nacional vigente, que guian la tarea de los docentes y orientan sus
actividades escolares dentro y fuera de las aulas, para favorecer el logro de aprendizajes profundos y el desarrollo de
competencias en sus estudiantes” son:

Tener en cuenta los saberes previos del estudiante

* El docente reconoce que el estudiante no llega al aula “en blanco” y que para aprender requiere “conectar” los nuevos
aprendizajes con lo que ya sabe, adquirido a través de su experiencia.

* Las actividades de ensenanza-aprendizaje aprovechan nuevas formas de aprender para involucrar a los estudiantes en el
proceso de aprendizaje, descubriendo y dominando el conocimiento existente y luego creando y utilizando nuevos
conocimientos.

Mostrar interés por los intereses de sus estudiantes

* Es fundamental que el docente establezca una relacidon cercana con el estudiante, a partir de sus intereses y sus circunstancias
particulares. Esta cercania le permitird planear mejor la ensenanza y buscar contextualizaciones que los inviten a involucrarse
mds en su aprendizaje.

Disenar situaciones diddcticas que propicien el aprendizaje situado

 El docente busca que el estudiante aprenda en circunstancias que lo acerquen a la realidad, simulando distintas maneras de
aprendizaje que se originan en la vida cotidiana, en el contexto en el que él esta inmerso, en el marco de su propia cultura.

* Ademds, esta flexibilidad, contextualizacién curricular y estructuracidon de conocimientos situados, dan cabida a la diversidad
de conocimientos, intereses y habilidades de los estudiantes.

* El reto pedagdgico reside en hacer de la escuela un lugar social de conocimiento, donde los alumnos se enfrenten a
circunstancias “auténticas”.
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Promover la relacién interdisciplinaria cenme e
* La ensenanza promueve la relacion entre disciplinas, areas del conocimiento y asignaturas.
* La informacién que hoy se tiene sobre cdmo se crea el conocimiento, a partir de “piezas” bdsicas de aprendizajes que se

organizan de cierta manera, permite trabajar para crear estructuras de conocimiento que se transfieren a campos disciplinarios
y situaciones nuevas.

Reconocer la diversidad en el aula como fuente de riqueza para el aprendizaje y la ensenanza

e Las y los docentes han de fundar su practica en la equidad mediante el reconocimiento y aprecio a la diversidad individual,
cultural y social como caracteristicas intrinsecas y positivas del proceso de aprendizaje en el aula.

* También deben identificar y transformar sus propios prejuicios con dnimo de impulsar el aprendizaje de todos sus estudiantes,
estableciendo metas de aprendizaje retadoras para cada uno.

Superar la visién de la disciplina como un mero cumplimiento de normas

* La escuela da cabida a la autorregulacion cognitiva y moral para promover el desarrollo de conocimientos y la convivencia.
* Las y los docentes y directivos propician un ambiente de aprendizaje seguro, cordial, acogedor, colaborativo y estimulante,
en el que cada nino o joven sea valorado, se sienta seguro vy libre.
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DATOS GENERALES SEXTO SEMESTRE

Componente de formacién: Capacitacién Para el Trabajo
Sectores productivos prioritarios del CONOCER: Energia eléctrica

Campo de formacién profesional: Mecatrénica
Capacitacion para el trabajo: Mecatrénica
Disciplina: Robética

Semestre: Sexto

Clave Capacitacion: MEC

Clave Disciplina: CT-MEC-ROB
Duracion: 3 hr/Sem/Mes (54 horas)
Créditos: 3 créditos

Total, de horas: 54
Opcidn educativa: Presencial

Minimo de mediacion docente 80%
Modalidad Escolarizada
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IMPACTO DEL PROGRAMA DE ROBOTICA Y SUS BLOQUES EN EL PERFIL DE EGRESO EMS

Propésito del programa

Que el estudiante desarrolle aprendizajes y habilidades, mediante la interaccidn de los conocimientos tecnoldgicos, en el
diseno de mecanismos creados para interactuar con la electrénica, la programacion y asi poder disenar un actuador
robdtico, que le permita comprender la forma de operacion y su utilizacidon directamente relacionada con nuestros modelos
de vida, sin limitar nuestras capacidades humanas.

Ambitos

Pensamiento critico y soluciéon de problemas

Utiliza el pensamiento logico y matemdtico, asi como los métodos de las ciencias para analizar y cuestionar criticamente
fendmenos diversos. Desarrolla argumentos, evalia objetivos, resuelve problemas, elabora vy justifica conclusiones y desarrolla
innovaciones. Asi mismo, se adapta a entornos cambiantes.

Habilidades digitales
Utiliza las tecnologias de la informacion y la comunicacion de forma ética y responsable para investigar, resolver problemas,
producir materiales y expresar ideas. Aprovecha estas tecnologias para desarrollar ideas e innovaciones.

Colaboracion y trabajo en equipo
Trabaja en equipo de manera constructiva y ejerce un liderazgo participativo y responsable, propone alternativas para actuar
y solucionar problemas. Asume una actitud constructiva.

Competencias Genéricas

CG5. Desarrolla innovaciones y propone soluciones a problemas a partir de métodos establecidos.

A1. Sigue instrucciones y procedimientos de manera reflexiva, comprendiendo como cada uno de sus pasos contribuye al
alcance de un objetivo.

A4. Construye hipdtesis y disena y aplica modelos para probar su validez.

Aé. Utiliza las tecnologias de la informacién y comunicacién para procesar e interpretar informacion.

CGS8. Participa y colabora de manera efectiva en equipos diversos.
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A1l. Propone maneras de solucionar un problema o desarrollar un proyecto en equipo, definiendo un curso de accidn con
pasos especificos.

Competencias Profesionales

CPMEC-07. Implementa procesos automatizados a partir de la tarjeta de adquisicion de datos de Arduino.
CPMEC-08. Crea y controla sistemas robdticos bdsicos.

Habilidades Socioemocionales Dimensiones del Proyecto de Vida

Elige - T: Perseverancia Intelectual: Educacioén
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IMPORTANCIA DEL PROGRAMA DE ROBOTICA SEXTO SEMESTRE

El programa de la disciplina de robodtica se cursa en el sexto semestre del BGE en la capacitacion de Mecatrénica, es donde el
estudiante une diferentes disciplinas con las matemdticas y la fisica, ademds en las areas del conocimiento tecnoldgico, como
la electréonica, mecdnica y la programacion. Por lo tanto, es una forma de que los estudiantes contribuyan a su desarrollo mds
completo de su pensamiento l6gico. La robdtica suele estar relacionada con proyectos que fomentan la creatividad y como
herramienta que los prepara para el desarrollo de su vida productiva y el futuro de sus estudios de nivel superior si asilo decidiera.
le permite adquirir experiencia con las prdcticas, con la posibilidad de poder automatizar sistemas relacionados con la
produccion industrial o en los servicios.

Bloque I. Infroduccién a la Robética
Se conoce como la robdtica se ha desarrollado a fravés del fiempo y la importancia en la industria. La clasificacion de los
actuadores automatizados y sus componentes.

Bloque Il. Robot seguidor de linea
En este bloque se relacionan los diferentes componentes como sensores, motores microcontroladores y demds partes
mecdanicas y electronicas que se requieren para disenar y construir un robot seguidor de lineas.

Bloque lll. Brazo robot
Se elaboran partes mecdnicas necesarias como eslabones y articulaciones, para hacerlas interactuar con elementos
electrénicos, eléctricos y mecdnicos para construir un actuador o brazo robdtico.
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Propésito del Bloque
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Disene un proyecto en el que utilice, diferentes componentes que conforman un roboft, asi como sensores internos y externos,

para que se pueda familiarizar con el funcionamiento infegrado de los componentes.

1. Componentes que
un robot.

integran

2. Clasificacion y caracteristicas
de un robot.

3. Sensores internos.

4. Sensores externos.

Explica la clasificacion general de los robots
y las partes que los integran por medio de
ilustraciones.

Clasifica los fipos de robot de acuerdo a su
cronologia, arquitectura y aplicacion para
reconocer la variedad que existe.

Plantea Ila importancia de los sensores
internos y externos en el control de un
mecanismo automatizado o manipulador
robdtico, para reconocer el funcionamiento
de un robot.

EvalUa el funcionamiento de una rutina para
realizar diferentes tareas de movimiento,
como cambio de direccién, reversa, alto,
adelante entre otfras direcciones.

Construya en equipo un proyecto de
un carrito impulsado por dos motores
de DC, adaptando por lo menos dos
sensores elegidos libremente para que
pueda aplicar lo aprendido en el
bloque. Desarrolle una rutina con el
carrito  por equipo, para realizar
diferentes tareas de movimiento,
como cambio de direccioén, reversaq,
alto, adelante entre ofros
movimientos. Justifique en plenariq,
porque el proyecto funciong,
explicando cémo surge la idea del
proyecto, materiales y herramientas
utilizadas y los problemas a los que se
enfrento.
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Componentes que integran un robot

1. Indague de manera individual en fuentes confiables sobre
la introduccidén a la automatizacion y robdtica, su definicidn,
desarrollo a través del tiempo y su posible futuro, registre la
informacion en su libreta.

2. ldentifique los componentes que integran un sistema
automatizado como parte inicial de la robdtica
mencionando elementos como sensores, actuadores,
transmisiones, articulaciones mecdnicas, controladores entre
ofros.

3. llustre por equipo en una presentacidon de Power Point,
donde se aprecian las formas fisicas de los componentes que
infegran un sistema robdtico.

4. Explique en plenaria los componentes que le significaron
importancia con respecto a su operaciéon al estar integrados
a un sistema robdtico.

Clasificacion y caracteristicas de un robot

5. Clasifique y escriba en su libreta un mapa conceptual los
fipos de robots que se fabrican de acuerdo a las
caracteristicas importantes como lo es: cronologia,
arquitectura, aplicacion, entre ofros.

6. Discrimine de forma individual, en un cuadro de doble
entrada, scudl de la clasificacion de robots sea la mds
adecuada desde su punto de vista particulare

7 Secretarfa_
de Educacion

1. Se sugiere que describa mediante diapositivas la
infroduccién a la automatizacion y robdtica, su definicién,
desarrollo a fravés del fiempo y su posible futuro.

2. Se recomienda que interprete el siguiente video para que
apoye a los estudiantes a identificar los diferentes sensores,
actuadores, transmisiones, articulaciones mecdnicas,
controladores entre otros.
hitps://www.youtube.com/watchev=QUasLDgO0D0o

3. Se sugiere que exponga ejemplos de sistemas robdticos en
la industria o de algin medio que esté a su alcance.

4. Se sugiere que apoye a los estudiantes a que expliquen en
plenaria lo aprendido.

5. Se sugiere que exponga en plenaria varias clasificaciones
de robots de acuerdo a las caracteristicas determinadas por
su utilizaciéon y necesidades en la industria,

haciendo énfasis que no existe una clasificacion absoluta.

6. Se recomienda que revise la siguiente revista:
https://revistaderobots.com/robots-y-robotica/que-es-la-
robotica/

7. Se sugiere que analice la informacidn del siguiente blog:

MECATRONICA
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https://www.youtube.com/watch?v=QUasLDg0D0o
https://revistaderobots.com/robots-y-robotica/que-es-la-robotica/
https://revistaderobots.com/robots-y-robotica/que-es-la-robotica/

7. Desmenuce en binas los cuadros de doble entrada para
apreciar las diferencias y coincidencias que hayan tenido de
acuerdo a la clasificaciéon decidida.

Sensores internos

8. Descubra los tipos de sensores que, de acuerdo a su
funcionamiento se pueden utilizar para el control interno de
un mecanismo automatizado o manipulador robdtico, como
lo son sensores de posicionamiento, velocidad, aceleracién,
de limite entre otros.

9. Construya un proyecto de inversor de giro de un motor DC,
por equipos y decidir lo siguiente:

a) Tipo de motor,

b) Controlador,

c) Herramientas y

d) Componentes que van a utilizar.

10. Argumente en plenaria su proyecto, comente cémo
funciona, cdmo controlan el cambio de giro, tiempo de
operacion en un sentido y otro.

Sensores externos

11. Aplique los sensores externos que se utilizan para el control
de un sistema automatizado o manipuladores robdticos que
den informacion del entorno (velocidad, posicion, alcance,
contacto, fuerza, entre otros) para poder programar una
rutina o tarea.

12. Construya un proyecto con un motor de DC para cambio
de giro, acoplando un sensor PIR o sensores infrarrojos,
elaborando una rutina decidida por el equipo.

¥ Secretaria_
de Educacion

https://www.crehana.com/ec/blog/desarrollo-web/tipos-de- |

robots/

8. Se sugiere que exponga el docente en plenaria algunos
sensores infernos  de mecanismos automatizados o
manipuladores robdticos, como elementos indispensables
para lograr una rutina o tarea.

9. Se recomienda que revise la siguiente liga de apoyo:
hitp://www.superrobotica.com/sensores.ntm

10. Se sugiere que apoye alos estudiantes para que expliquen
en plenaria lo aprendido.

11. Se sugiere que exponga en plenaria qué tipo de placa
con controlador se puede utilizar como Arduino o Raspberry,
de preferencia Arduino que se vio en el semestre pasado.

https://www.youtube.com/waich2ev=MFI1L20Q%ks

12. Se recomienda que explique en plenaria el principio de
funcionamiento un sensor PIR o sensores infrarrojos segun sea
el caso.

MECATRONICA
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https://www.crehana.com/ec/blog/desarrollo-web/tipos-de-robots/
https://www.crehana.com/ec/blog/desarrollo-web/tipos-de-robots/
http://www.superrobotica.com/sensores.htm
https://www.youtube.com/watch?v=MFI1L9OQ9ks

13. En plenaria explique el proyecto, su funcionalidad,
materiales utilizados y la forma en que opera el sensor.

PRODUCTO INTEGRADOR SUGERIDO

Construya en equipo un proyecto, de un carrito impulsado
por dos motores de DC, adaptando porlo menos dos sensores
elegidos libremente para que pueda aplicar lo aprendido en
el bloque. Desarrolle una rutina con el carrito por equipo, para
realizar diferentes tareas de movimiento, como cambio de
direccion, reversa, alto, adelante entre otros movimientos.
Justifiqgue en plenaria, que el proyecto funciona, explicando
como surge la idea del proyecto, materiales y herramientas
utilizadas y los problemas a los que se enfrento.

Secretaria_
de Educacion
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https://www.youtube.com/watch2v=MFITL?90Q%ks
https://www.youtube.com/watch2v=jV-QEXOskkU

13. Se sugiere que exponga en plenaria su proyecto y de qué
forma funciona el sensor elegido por los alumnos integrantes
de los equipos y demuestren su operacion.

Se sugiere que recomiende el docente y dé libertad a los
infegrantes del equipo, para elegir qué sensores utiliza en su
proyecto

Se recomienda que analice el siguiente video para orientar a
los estudiantes en la realizacion del proyecto.
hitps://www.youtube.com/watch2v=ZL[imHWO0OQjU
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https://www.youtube.com/watch?v=MFI1L9OQ9ks
https://www.youtube.com/watch?v=jV-QEXOskkU
https://www.youtube.com/watch?v=ZLjlmHW0QjU

EVALUACION DEL BLOQUE |

SABER

CONOCER

APRENDIZAJE ESPERADO

Explica la clasificacion
general de los robots y las
partes que los integran.

EVIDENCIAS

Presentacion de PowerPoint

INSTRUMENTO DE
EVALUACION

Lista de cotejo

Secretaria_
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PONDERACION
%

30 %

HACER

Clasifica los tipos de robot
de acuerdo a su cronologia,
arquitectura y aplicacién
para reconocer la variedad
que existe.

Plantea la importancia de
los sensores internos vy
externos en el control de un
mecanismo automatizado o
manipulador roboético, para
reconocer el
funcionamiento de un
robot.

Cuadro de doble entrada

Proyecto de inversion de
giro

Proyecto con un motor DC

RUbrica

Lista de cotejo

Lista de cotejo

30%

SER Y CONVIVIR

ESTRATEGIA DE
APRENDIZAJE

Evalla el funcionamiento
de una rutina para realizar
diferentes tareas de
movimiento, como cambio
de direccién, reversa, alto,
adelante entre ofras
direcciones.

Presentacion de los
proyectos en plenaria

Guia de observacion

PRODUCTO INTEGRADOR SUGERIDO

PRODUCTO INTEGRADOR
SUGERIDO

(CIERRE)

AGENTE DE E\!ALUACIéN Y
ORGANIZACION DEL GRUPO

INSTRUMENTO DE
EVALUACION

10%

PONDERACION

MECATRONICA
ROBOTICA



AB Proyectos

Construya en equipo un
proyecto, de un carrito
impulsado por dos motores
de DC, adaptando por lo
menos dos sensores elegidos
libremente para que pueda
aplicar lo aprendido en el
blogue. Desarrolle una rutina
con el carrito por equipo,
para redlizar  diferentes
tareas de  movimiento,
como cambio de direccion,
reversa, alto, adelante entre
ofros movimientos. Justifique
en plenaria, que el proyecto
funciona, explicando cémo
surge la idea del proyecto,
materiales y herramientas
utilizadas y los problemas a
los que se enfrento.

Equipo
Heteroevaluacion

Rubrica
(Ver Anexo 1)

TOTAL
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p de Puebla

30%

100%
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Bloque Il. Robot seguidor de linea

Propésito del Bloque

Desarrolle un robot seguidor de lineas en donde la adecuacién de los elementos mecdnicos, eléctricos y de programacion
contribuyan a comprender el funcionamiento de acuerdo a una rutina establecida.

CONTENIDOS ESPECIFICOS APRENDIZAJES ESPERADOS

1. Robot seguidor de linea.

2. Diseno electronico, mecdnico
y programacién de seguidor

de linea.

3. Seguidor de linea no
microcontrolados y
microcontrolados.

4. Programa para un robot

seguidor de linea.

DESARROLLO DEL APRENDIZAJE

Describe las caracteristicas de los robofs
seguidores de linea vy los elementos
principales para que puedan disenar un
proyecto.

Examina si el diseno electronico, mecdnico y
de programacion de un robot seguidor de
linea, son los bdsicos para crear un proyecto.

Categoriza las caracteristicas y los elementos
de un seguidor de linea microcontrolado y
no microcontrolado, para aplicar en un
proyecto.

Argumenta el diseno de un programa para
confrolar un robot seguidor de lineas para
aplicarlo en proyecto.

PRODUCTO INTEGRADOR SUGERIDO

Elabore en equipo un robot seguidor
de lineas donde, en el diseno,
programacion y modelacion esté
incluida una placa Arduino, pensando
en el grado de dificulfad de la
trayectoria a seguir, la velocidad que
desarrolla, teniendo el nivel de
competencia y de ser posible se
pueda participar en un evento de
robdtica y ademds en una feria de
ciencias.
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Robot seguidor de linea

1. Defina un robot seguidor de linea, después de consultar
fuentes confiables, para reconocer la fdcil implementacion
en la infroduccion a la robdtica, que es lo que hacen vy su
utilizacion  para la capacitacion en el drea de
automatizacion.

2. Describa en equipo qué es, qué hace y para qué se utiliza
un robot seguidor de linea en la capacitacion de
mecatrénica en su drea de robdtica, por medio de una matriz
de clasificacion.

3. Compare en plenaria con ofros equipos la matriz de
clasificacion obtenida y complemente su tfrabajo si le falta
informacion con la obtenida de otfros equipos.

1. Se sugiere que exponga en plenaria que es un seguidor de
linea, su facilidad para su montaje y que son usados en
multiples competencias.

http://www.boletin.upiita.ipn.mx/index.php/ciencia/813-cyt-
numero-72/1677-robots-seguidores-de-linea-generalidades

2. Se recomienda que organice en plenaria a los integrantes
de los equipos y hablen acerca de su aplicacién y la
capacitacidon en robdtica como parte de la mecatrénica.
Creando entusiasmo en los alumnos menciondndoles de las
competencias y exposiciones que se realizan a nivel local,
nacional e internacional.
hitps://c043efc1-5¢cf0-49ahttp://first.org.mx/ftc/

b-al7b-

dd?5653e4159.filesusr.com/ugd/04féal S56aa’/7c1ifc048568b
52ff0bff31881c.pdf

hitps://femexrobotica.org/eventos

3. Se sugiere que guie en plenaria a los equipos para
enconfrar las diferencias y la falta de informaciéon y de forma
conjunta obfengan una matriz de clasificacion general para
todo el grupo.
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http://www.boletin.upiita.ipn.mx/index.php/ciencia/813-cyt-numero-72/1677-robots-seguidores-de-linea-generalidades
http://www.boletin.upiita.ipn.mx/index.php/ciencia/813-cyt-numero-72/1677-robots-seguidores-de-linea-generalidades
https://c043efc1-5cf0-49ab-a17b-dd95653e4159.filesusr.com/ugd/04f6a1_56aa77c1ffc048568b52ff0bff31881c.pdf
https://c043efc1-5cf0-49ab-a17b-dd95653e4159.filesusr.com/ugd/04f6a1_56aa77c1ffc048568b52ff0bff31881c.pdf
https://c043efc1-5cf0-49ab-a17b-dd95653e4159.filesusr.com/ugd/04f6a1_56aa77c1ffc048568b52ff0bff31881c.pdf
https://c043efc1-5cf0-49ab-a17b-dd95653e4159.filesusr.com/ugd/04f6a1_56aa77c1ffc048568b52ff0bff31881c.pdf
https://c043efc1-5cf0-49ab-a17b-dd95653e4159.filesusr.com/ugd/04f6a1_56aa77c1ffc048568b52ff0bff31881c.pdf
https://femexrobotica.org/eventos

Diseno mecdnico y electrénico de seguidor de linea

4. Identifique los componentes electrénicos, mecdnicos y de
programacion como arquitectura en el diseno y construccion
de un seguidor de linea.

5. Distinga en binas los elementos tanto electronicos como
mecdanicos, asi como la programacion de ser necesario, en
un cuadro descriptivo, que se requieren en el desarrollo de la
construccion de un seguidor de linea.

6. Contraste en un foro, silos elementos seleccionados son por
lo menos los bdsicos para elaborar un proyecto de un robot
seguidor de linea y pueda funcionar correctamente.

Seguidor de linea no microcontrolados y microcontrolados

7. Compare las caracteristicas de los robots seguidores de
linea utilizando microcontrolador como Arduino o sin
microcontrolador, con sensores IR y controlador de motor
L293D por ejemplo.

Cobic

4. Se sugiere que exponga en plenaria la arquitectura de un
robot seguidor de linea, apoyada de diapositivas, en donde
se integre temas de motorreductores,

sensores, drivers etc.

https://dynamoelectronics.com/partes-para-armar-un-robot-
seguidor-de-linea/

5. Se recomienda que explique a los alumnos de la
informacién que tendrd que contener el cuadro descriptivo
como por ejemplo imdgenes, marcas donde adquirirlas,
precio etc.

6.- Se sugiere que apoye la moderacion del foro se lleve con
respeto a la lo expuesto por los alumnos y elaborando una
sintesis de las participaciones

7. Se sugiere que exponga en plenaria las generalidades de
la arquitectura de un robot seguidor de linea en donde
explique cdmo opera microcontrolado y no microcontrolado.

hitps://www.taloselectronics.com/blogs/tutoriales/robot-
sequidor-de-linea-para-arduino-codigo
https://www.dskix.com/seguidor-de-linea-sin-
microcontrolador_4.ntml#title
https://www.askix.com/linea-robot-seguidor-sin-arduino-o-
microcontrolador.html

8. Se recomienda que apoye a los estudiantes en la
elaboracién de su cuadro comparativo de las dos formas de
arquitectura de los robots seguidor de linea, como la sencillez,

MECATRONICA
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https://dynamoelectronics.com/partes-para-armar-un-robot-seguidor-de-linea/
https://dynamoelectronics.com/partes-para-armar-un-robot-seguidor-de-linea/
https://www.taloselectronics.com/blogs/tutoriales/robot-seguidor-de-linea-para-arduino-codigo
https://www.taloselectronics.com/blogs/tutoriales/robot-seguidor-de-linea-para-arduino-codigo
https://www.askix.com/seguidor-de-linea-sin-microcontrolador_4.html#title
https://www.askix.com/seguidor-de-linea-sin-microcontrolador_4.html#title
https://www.askix.com/linea-robot-seguidor-sin-arduino-o-microcontrolador.html
https://www.askix.com/linea-robot-seguidor-sin-arduino-o-microcontrolador.html
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8. Categorice en equipos los diferentes elementos técnicos
como sensores, componentes electronicos, motores, chasis
entre ofros; para construir un robot seguidor de linea con o sin
microcontrolador, en un cuadro comparativo eligiendo cudl
utilizar para un proyecto a desarrollar y por qué.

9. llustre en plenaria por medio de diapositivas la arquitectura
de un seguidor de linea microcontrolado con una placa
Arduino uno o nano, los componentes electréonicos, motores,
sensores y la forma el chasis y estética que determinen.

Programa para un robot seguidor de linea

10. Disene el programa para una placa Arduino haciendo uso
de las librerias necesarias para que pueda operar un robot
seguidor de linea.

11. Compile en equipo el programa disenado para la
operacién y control de un robot seguidor de linea,
comprobando si es el correcto en el simulador Tinkercar.

12. Explique en plenaria por medio de una ficha de
conclusion, cémo desarrolld el programa, que librerias

el grado de dificultad para su ensamble y su eficiencia en
caso de querer asistir a un concurso.

9. Se sugiere que muestre en plenaria las ilustraciones de la
construccion del robot seguidor de linea, donde determinen
con qué microcontrolador decidieron ensamblarlo y que
tipos de motores utilizardn y el sensor o sensores como el KY-
033 sensor de linea, por ejemplo.

hitps://www.youtube.com/watch2v=didwlfRPdwg&list=RDC
MUC4unPLiykzwO7MB3IlvaQZaA&start radio=1&rv=didwlfRPd
wg&t=34

hitps://www.youtube.com/watch2v=1-ZyM0dGCY8

10. Se sugiere que muestre en plenaria algunos ejemplos de
programas para la placa Arduino, que ya estdn compilados
en el simulador por ejemplo Tinkercar, para descartar
cualquier error y las librerias que necesitard para su diseno.

https://www.profetolocka.com.ar/2014/12/19/robot-
seguidor-de-linea/

11. Se sugiere que muestre en plenaria, con el apoyo de un
proyector y un simulador en linea o descargado, puedan
verificar si el programa del proyecto funciona.

12. Se recomienda que exponga en plenaria las dificultades
a las que se enfrentaron, con el uso de los codigos vy si se
apoyaron de programas ya elaborados indagados de
fuentes confiables.
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https://www.youtube.com/watch?v=dtdwIfRPdwg&list=RDCMUC4unPLtykzwO7MB3IvaQZaA&start_radio=1&rv=dtdwIfRPdwg&t=34
https://www.youtube.com/watch?v=dtdwIfRPdwg&list=RDCMUC4unPLtykzwO7MB3IvaQZaA&start_radio=1&rv=dtdwIfRPdwg&t=34
https://www.youtube.com/watch?v=dtdwIfRPdwg&list=RDCMUC4unPLtykzwO7MB3IvaQZaA&start_radio=1&rv=dtdwIfRPdwg&t=34
https://www.youtube.com/watch?v=1-ZyM0dGCY8
https://www.profetolocka.com.ar/2014/12/19/robot-seguidor-de-linea/
https://www.profetolocka.com.ar/2014/12/19/robot-seguidor-de-linea/

empleo, de ser posible muéstrelo en el simulador y corra el
programa, mencionando los reto que afronto.

PRODUCTO INTEGRADOR

Elabore en equipo un robot seguidor de lineas donde en el
diseno, programacién y modelaciéon esté incluida una placa
Arduino, pensando en el grado de dificultad de la trayectoria
a seguir, la velocidad que desarrolla, teniendo el nivel de
competencia y de ser posible se pueda participar en un
evento de robdtica y ademds en una feria de ciencias.

Secretaria_
de Educacion
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Se sugiere que apoye a los alumnos que integran los equipos
en la construcciéon de su proyecto, en la adquisicion de los
materiales, sugiriendo los kits completos de robot seguidor de
linea que facilite la practica y asegure el éxito del proyecto.

https://www.youtube.com/watch2v=ISzrHEJHM-o

https://www.youtube.com/watch2v=udLAb3bmZzY

https://www.youtube.com/watch2v=5gCfGIOR?gM

https://www.youtube.com/watch2v=g83Z-Ymif7w

https://www.youtube.com/watch2v=LMtiuzl 02M0O
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https://www.youtube.com/watch?v=lSzrHEJHM-o
https://www.youtube.com/watch?v=udLAb3bmZzY
https://www.youtube.com/watch?v=5gCfGi0R9qM
https://www.youtube.com/watch?v=g83Z-Ymjf7w
https://www.youtube.com/watch?v=LMtiuz1o2M0

EVALUACION DEL BLOQUE II

SABER

CONOCER

APRENDIZAJE ESPERADO

Describe las caracteristicas
de los robots seguidores de
inea 'y los elementos
principales para que
puedan disenar un
proyecto.

EVIDENCIAS

Maltriz de clasificacion

INSTRUMENTO DE
EVALUACION

Lista de cotejo
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PONDERACION
%

30 %

HACER

Examina si el diseno
electronico, mecdnico y de
programacion de un robot
seguidor de linea, son los
bdsicos para crear un
proyecto.

Categoza las caracteristicas
y los elementos de wun
seguidor de linea
microcontrolado vy no
microcontrolado, para
aplicar en un proyecto.

Cuadro descriptivo
Foro

Cuadro comparativo
Diapositivas

Lista de cotejo
Lista de cotejo
Rubrica

Lista de cotejo

30%

SER Y CONVIVIR

Argumenta el diseno de un
programa para confrolar un
robot seguidor de lineas
para aplicarlo en proyecto.

Fichas de conclusion

Lista de cotejo

10%

PRODUCTO INTEGRADOR SUGERIDO
(CIERRE)
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ESTRATEGIA DE

APRENDIZAJE

AB Proyectos

PRODUCTO INTEGRADOR
SUGERIDO

Elabore en equipo un robot
seguidor de lineas donde en
el diseno, programacion y
modelaciéon esté incluida
una placa Arduino,
pensando en el grado de
dificultad de la trayectoria a
seguir, la velocidad que
desarrolla, teniendo el nivel
de competencia y de ser
posible se pueda participar
en un evento de robdtica y
ademds en una feria de
ciencias.

AGENTE DE EVALUACION Y

ORGANIZACION DEL GRUPO

Equipo
Heteroevaluaciéon

INSTRUMENTO DE
EVALUACION

Rubrica
(Ver Anexo 2)

Secretaria

de Educacion

b de Puebla

PONDERACION
(%)

30%

TOTAL

100%
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Bloque lll. Brazo robot

Propésito del Bloque
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Construya un brazo robot manipulador a partir del diseno de sus componentes como articulaciones y eslabones en
combinacion con elementos mecdanicos, electronicos y de programacion con la finalidad de que simule en lo mds parecido

a uno industrial.

1. Infroduccidn a los brazos

robot.

2. Articulaciones, eslabones vy
grados de libertad en un brazo
robot.

3. Espacio de frabajo de un
brazo robdtico.

4. Simulacién de robot utilizando
el software.

Identifica las caracteristicas mecdnicas y de
confrol de un robot manipulador para
entender su principio de funcionamiento.
Elabora arficulaciones y eslabones de un
brazo robot, con la finalidad de comprender
a que hace referencia con los grados de
libertad.

Clasifica los espacios de trabajo de un brazo
robot para poder recrearlos en un simulador
de robdtica.

Crea una rutina de trabajo que se pueda
programar en un software de simulacion de
robdtica para familiarizarse con la
programacion y la utilizacién del programai.
Valora la utilidad de un brazo robot en la
industria, como apoyo importante en las
lineas de produccidon donde pueden
desarrollar frabajos que en ocasiones
podrian poner en riesgo a un ser humano al
desarrollar dichos trabajos.

Estructure en equipo un brazo o
manipulador  robdtico  con  los
siguientes componentes: eslabones,
articulaciones, tarjeta Arduino,
servomotores, motores de CD, motores
a pasos, sensores y lo necesario para
su construccién, de acuerdo a una
rutina establecida, lo mds parecida a
la disenada en el software de
simulaciéon, para ser presentado en
una feria de ciencias.
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Introduccion a los brazos robéticos

1. Indaga en fuentes confiables, que es un brazo robot, los
avances tecnoldgicos y su aporte a la industria en diferentes
dreas, como instrumento o herramienta para mejorar sus
procesos productivos.

2. ldentifigue en equipo en un cuadro de doble enfrada los
tipos de brazos robots industriales de acuerdo a su fipo,
marca, capacidad de carga, velocidad etc. con la finalidad
de comprender los alcances y eficiencia al ser utilizados en
las lineas de producciodn o para ciertas tareas especificas.

3. Analice en plenaria en que ramas de la industria se utilizan
los brazos robots, indicando el proceso que realizan de forma
general, con la finalidad de que el grupo coincida con la
informacion y concentrarla.

Articulaciones, eslabones y grados de libertad en un brazo
robot

4. Indaga en fuentes confiables las partes de las que estd
compuesta un brazo robot con sus definiciones y a que se
refiere los conceptos de eslabones, articulaciones y grados
de libertad.
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1.Se sugiere que desarrolle en plenaria el tema apoyado de
diapositivas en donde se pueda apreciar el desarrollo de los
brazos mecdnicos y sus avances al franscurso del tiempo.

https://ripipsacobots.com/brazos-roboticos-industriales/
https://revistaderobots.com/robots-y-robotica/brazo-
robotico-mecanico-industrial/

2. Se recomienda que muestre con apoyo de videos, donde
se aprecian brazos robot realizando un trabajo en la industria
manufacturera, en la investigacion, en la medicina etc.

https://www.youtube.com/watchev=0DrpJBOoFrw
https://www.youtube.com/watch2v=M-lzalLUZsvk

3. Se sugiere que evalle concentrar la informacién que
recopilaron los equipos, con la cual se tenga una definicién y
clasificacion adecuada al tema, en donde los alumnos
interfieran de manera contundente en el trabajo.

4. Se sugiere que exponga en plenaria el tema, con el apoyo
de diapositivas o videos, donde muestran esquemas de un
eslabdn, una articulaciéon, para definir a que se refiere
cuando se menciona los grados de libertad de un brazo
robot.

https://www.youtube.com/watch2ev=0ld9HeK70OnQ
https://www.youtube.com/watch2ev=yBKs4OvyaVic
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https://ripipsacobots.com/brazos-roboticos-industriales/
https://revistaderobots.com/robots-y-robotica/brazo-robotico-mecanico-industrial/
https://revistaderobots.com/robots-y-robotica/brazo-robotico-mecanico-industrial/
https://www.youtube.com/watch?v=ODrpJB0oFrw
https://www.youtube.com/watch?v=M-IzaLUZsvk
https://www.youtube.com/watch?v=0Id9HeK7OnQ
https://www.youtube.com/watch?v=yBKs4OyaVic
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5. Clasifigue en equipos en una matriz de clasificacion, que
contenga el esquema, articulaciéon y grados de libertad que
determinen los movimientos bdsicos de un brazo robot y los
movimientos independientes que puedan realizar cada
arficulacion.

6. Elabore eslabones y articulaciones con material facil de
cortar y de moldear, las cuales serdn utilizados para la
construccion de un brazo robot, proyectando los grados de
libertad que tendrd.

Espacio de trabajo de un brazo robot

7. ldentifique las categorias de los espacios de trabajo de un
brazo robot, como la regidn posible de actuacion,
caracteristica fundamental de los robots, sea para el diseno,
como para el uso de aplicaciones con un fin especifico.

8. Clasifiqgue de forma individual en una matriz de
clasificacion, las categorias de espacio de trabajo que de
acuerdo al fipo de brazo robot, su construccion y su utilizacion
tengan definido desde su diseno.

5. Se recomienda que valore junto con los estudiantes de que
forma pueden estructurar su cuadro, donde se mostrardn los
esquemas que podrian ser de imdgenes del internet, o de
alguna bibliografia, o es su caso aplicar técnicas de dibujo
aprendidas en el cuarto semestre.

6. Se sugiere que induzca a los estudiantes acerca de qué
materiales puede utilizar para elaborar los eslabones, las
articulaciones, la base, el tamano y decidan qué fipo de
manipulador construirdn como por ejemplo usar madera de
triplay, policarbonato, acrilico o hasta cartén, con la finalidad
de irintegrando el proyecto final.
https://www.youtube.com/watchev=JBI7gwf7ORU
https://www.youtube.com/watch2v=gk595PMm37Zg
https://www.youtube.com/watch2v=mbAhA3W8SUEA

7.Se sugiere que exponga en plenaria el tema de los tipos de
espacio de trabajo de los brazos robots, que es fundamental
para el desempeno adecuado y donde sus posibilidades de
actuar sean las mds eficientes para desarrollar su tarea.

https://jauelingeniero.wordpress.com/2013/07/07 /bases-
sobre-espacios-de-trabajo-en-robotica-parte-1/
https://iauelingeniero.wordpress.com/2013/07/15/el-espacio-
de-frabagjo-en-robotica-parte-2/

8. Se recomiendo que muestre a los estudiantes como tener
acceso a un simulador de brazo robot o descargarlo, como
por ejemplo: Coppelia Robotics.com

http://www.coppeliarobotics.com/dounloads
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https://www.youtube.com/watch?v=JBl7gwf7ORU
https://www.youtube.com/watch?v=gk595PMm3Zg
https://www.youtube.com/watch?v=mbAhA3w8UEA
https://jauelingeniero.wordpress.com/2013/07/07/bases-sobre-espacios-de-trabajo-en-robotica-parte-1/
https://jauelingeniero.wordpress.com/2013/07/07/bases-sobre-espacios-de-trabajo-en-robotica-parte-1/
https://jauelingeniero.wordpress.com/2013/07/15/el-espacio-de-trabajo-en-robotica-parte-2/
https://jauelingeniero.wordpress.com/2013/07/15/el-espacio-de-trabajo-en-robotica-parte-2/
http://www.coppeliarobotics.com/dounloads

9. Experimente en un simulador de brazos robotfs vy
manipuladores, los espacios de trabajo que describen al
correr una programacion precargada en la aplicacion, para
reafirmar el conocimiento.

Simulacion de una rutina de un brazo robot con un software

10. Analice el desarrollo de un proyecto en el software como
por ejemplo Coppelia Robotics u otro que hayan elegido, en
donde utilicen ofro elemento como una banda
fransportadora y una pieza que es frasladada sobre la misma.

11. Programe por equipos en un simulador de robdtica, una
rutina bdsica con los elementos adicionales a un brazo robot
como la banda transportadora y un elemento a transportar,
para hacerlos interactuar.

12. En plenaria desarrolle una presentacién de su proyecto y
lo ejecuta para que el grupo pueda observar su rutina, en
donde expliquen cémo lo programado, a qué problemas se
enfrentaron y como los resolvieron.

9. Se sugiere que dirija en plenaria capacite a los estudiantes
en la operacidon del simulador que decidan, como, por
ejemplo: Coppelia Robotics en la programacion de una
rutina de un brazo robot que elijan.

https://www.youtube.com/watch2v=7TYjpbéToKdl

10. Se sugiere que dirija agrupar a los alumnos en equipos
para redlizar la programacién de una rutina bdsica de un
brazo robot y en plenaria seguir capacitando a los alumnos
en el software que hayan elegido.

11. Se recomienda que apoye a los equipos para elegir los
elementos que interactUan con el brazo robot, de cémo
sumarlos en el software y programarlos.

https://www.youtube.com/watchev=7TYjbéTbKdI
https://www.youtube.com/watch2v=6gAYBNwImoY
https://www.youtube.com/watchev=dB8ebriUPdQ

12. Se sugiere que muestre el simulador en una pantalla en
una feria de ciencias, donde los demds alumnos de grados
inferiores e invitados como estudiantes de secundaria,
primaria y de preescolar puedan apreciar la robdtica
simulada, con la finalidad de que mds ninos y jévenes se
intferesen en la automatizacion.

https://descubrearduino.com/brazo-robotico/
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https://www.youtube.com/watch?v=7TYjb6TbKdI
https://www.youtube.com/watch?v=7TYjb6TbKdI
https://www.youtube.com/watch?v=6gAYBNwImoY
https://www.youtube.com/watch?v=dB8ebrjUPdQ
https://descubrearduino.com/brazo-robotico/
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PRODUCTO INTEGRADOR SUGERIDO

Estructure en equipo un brazo o manipulador robdtico con los
siguientes componentes: eslabones, articulaciones, tarjeta
Arduino, servomotores, motores de CD, motores a pasos,
sensores y lo necesario para su construcciéon, de acuerdo a
una rutina establecida, lo mds parecida a la disenada en el
software de simulacién, para ser presentado en una feria de
ciencias.

Se recomienda que revise los tfrabajos con la finalidad de que
frabajen lo mds adecuadamente posible y solicitar el apoyo
ala direccién, sociedad de padres de familia, autoridades de
su comunidad, el apoyo para que los trabajos se presenten
en una feria de ciencias, en donde asisten alumnos de los
demds niveles educativos, padres de familia y autoridades de
la comunidad.
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EVALUACION DEL BLOQUE lil

SABER

CONOCER

APRENDIZAJE ESPERADO

Identifica las caracteristicas
mecdnicas y de control de
un robot manipulador para
entender su principio de
funcionamiento.

EVIDENCIAS

Cuadro comparativo

INSTRUMENTO DE
EVALUACION

Lista de cotejo
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PONDERACION
%

30 %

HACER

Elabora articulaciones vy
eslabones de un brazo
robot, con la finalidad de
comprender a que hace
referencia con los grados de
libertad.

Crea una rutina de frabagjo
que se pueda programar en
un software de simulacion
de robdtica para
familiarizarse con la
programacion y la
utilizacion del programa.

Maltriz de clasificacion

RUbrica

30%

SER Y CONVIVIR

Clasifique los espacios de
trabajo de un brazo robot
para poder recrearlos en un
simulador de robdtica.

Valora la utlilidoad de un
brazo robot en la industriq,

Presenfacion

Lista de cotejo

10%
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ESTRATEGIA DE
APRENDIZAJE

AB Proyectos

como apoyo importante en
las lineas de produccion
donde pueden desarrollar
trabajos que en ocasiones
podrian poner en riesgo a
un ser humano al desarrollar
dichos trabaijos.

PRODUCTO INTEGRADOR SUGERIDO

PRODUCTO INTEGRADOR
SUGERIDO

Estructure en equipo un
brazo o} manipulador
robdtico con los siguientes

componentes:  eslabones,
arficulaciones, tarjeta
Arduino, servomotores,

motores de CD, motfores a
pasos, sensores y o
necesario para SU
construccion, de acuerdo a
una rutina establecida, lo
mds parecida a la disenada
en el software de simulacion,
para ser presentado en una
feria de ciencias.

(CIERRE)

AGENTE DE E\,/ALUACI(.')N Y
ORGANIZACION DEL GRUPO

Equipo
Heteroevaluacion

INSTRUMENTO DE
EVALUACION

Rubrica
(Ver Anexo 3)

b de Puebla

PONDERACION
(%)

30%

TOTAL

100%
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INSTRUMENTOS DE VALORACION

INSTRUMENTO DE VALORACION DE HABILIDADES SOCIOEMOCIONALES

(HABILIDADES GENERALES)
(Ponderacion: 10 puntos equivalen al 5% de la calificacion final)

Grado y
Nombre del alumno: grupo:
NIVELES OBSERVABLES
CRITERIOS
NUNCA (0) A VECES (1) SIEMPRE (2) TOTAL
1. Participa

activamente en las
diferentes actividades
de clase.

2. Logra mantener un
adecuado nivel de
concentraciéon en las
actividades
desarrolladas.

3. Es capaz de tomar la
iniciativa 'y organizar
una tarea o actividad
de grupo.

4. Muestra respeto
hacia el docente, asi
como a SUS
companeros.

5. Muestra capacidad
de autonomia y
autorregula SuU
aprendizaje.

TOTAL:
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INSTRUMENTO DE AUTOVALORACION DE HABILIDADES SOCIOEMOCIONALES

(HABILIDADES GENERALES)
Ponderacion: 10 puntos equivalen al 5% de la calificacion final

Grado y
Nombre del alumno: grupo:

NIVELES OBSERVABLES
NUNCA (0) A VECES (1) SIEMPRE (2) TOTAL

CRITERIOS

1. Valoro la importancia de los
conocimientos que desarrollé
durante el Blogque.

2. Controlo mis emociones y
actlo de manera propositiva
en las actividades
desarrolladas.

3. Considero y analizo diversas
alternativas  para  cumplir
tareas individuales e}
colectivas.

4. Valoro las consecuencias o
repercusiones que pueden
tener mis actos o)
comportamientos individuales
o colectivos.

5. Mido el nivel de motivacion
que ejercen en mi, las diversas
actividades propuestas para
desarrollar mi autonomia.

TOTAL:
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https://www.profetolocka.com.ar/2014/12/19/robot-seguidor-de-linea/
https://www.profetolocka.com.ar/2014/12/19/robot-seguidor-de-linea/
https://dynamoelectronics.com/partes-para-armar-un-robot-seguidor-de-linea/
https://dynamoelectronics.com/partes-para-armar-un-robot-seguidor-de-linea/
https://dynamoelectronics.com/partes-para-armar-un-robot-seguidor-de-linea/
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ANEXOS

ANEXO 1: INSTRUMENTO DE EVALUACION DEL PRODUCTO INTEGRADOR DEL BLOQUE |

DATOS DE LA INSTITUCION:

RUBRICA DEL PRODUCTO:
DATOS DEL ALUMNO:

FECHA DE ENTREGA:

INDICACIONES: La siguiente herramienta, estd disehada para evaluar el proyecto del producto final del Blogue |, marque con
una “X" en nivel de logro alcanzado, el puntaje obtenido puede ser de 1 hasta 4, seleccionando el nivel que considere el mds
adecuado. La suma mds alta es de 7 puntos (excelente desempeno), al final del instrumento se propone la ponderacion, el
cual equivale el 30% de la evaluacién sumativa del Blogue |.

EXCELENTE BUENO REGULAR INSUFICIENTE

4 3 2 1 TOTAL

CRITERIOS

ldentifica tres de
los temas del
Identifica con claridad los | proyecto y
temas del proyecto y los algunos de los

Identifica solo dos de los | Identifica  solo  un
temas del proyecto y los | tema del proyecto y

., . componentes que | los componentes
Planeacion componentes que podria | componentes : o , -
" . . | podria  utilizar,  para | que podria utilizar,
ufilizar, para integrarlos en el | que podria | : .
" integrarlos en el | para integrarlos en
proyecto. utilizar, para
. proyecto. el proyecto.
infegrarlos en el
proyecto.
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Contexto

social

Redaccidén

Seleccién

Organizacion

Vincula el tema del proyecto
con su entorno social en su
comunidad, comprendiendo
el beneficio que implicaria el
proyecto.

Utiliza la coherencia, légica y
secuencia de ideas en la
organizacion del proyecto.

Elige dos motores DC, y mas
de dos sensores para realizar
diferentes rutinas de cambio
de direccién, reversa, alto,
adelante.

Organiza los dispositivos para
realizar las diferentes rutinas
de cambio de direccion,
reversa, alto, adelante y su
programacion.

Vincula el tema
del proyecto con
su entorno social
en sucomunidad,
identificando el

beneficio que
implicaria el
proyecto.

Utiliza la
coherencia,
l6gica  en las
ideas en la
organizacion del
proyecto.

Elige dos motores

DC, y dos
sensores para
realizar diferentes
rutinas de
cambio de
direccién,

reversaq, alto,
adelante.

Organiza los
dispositivos para
realizar las
diferentes rutinas,
reversaq, alto,
adelante 'y su

programacion.

Vincula el tema del
proyecto con su entorno
social en su comunidad,
sin identificar el beneficio
que implicaria el
proyecto.

Utiliza coherencia en las
ideas en la organizacion
del proyecto.

Elige dos motores DC, y
un sensor para readlizar
diferentes rutinas,
reversa, alto, adelante.

Organiza los dispositivos
para realizar las
diferentes rutinas,
reversa, adelante.

y SU programacion.

Gobiernp de P

Vincula el tema del
proyecto con su
entorno social en su
comunidad.

Utiliza ideas en la
organizacion sin
coherencia en el

proyecto.

Elige dos motores
DC, y un sensor para
realizar la ruting,
adelante.

Organiza los
dispositivos para
realizar la rutina

adelante, y
programacion.

SU

MECATRONICA

ROBOTICA
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. Explica con
Explica con  argumentos
o argumentos . Carece de
. | sdélidos el proceso que llevaa | % Explica el proceso que
Argumentaci ! solidos el proceso argumentos lo
. cabo en la realizacion del leva a cabo en la o
on . . que lleva a cabo o, realizacidon del
proyecto, incluidos las fallas y ..~ | redlizacion del proyecto.
. en la readlizacidon proyecto.
las correcciones.
del proyecto.
En’rrggo , Entrega tardiamente
. tardiamente el | Entrega tardiamente el
Fecha de Entrega en tiempo el . el producto
. producto producto integrador (2 . ,
entrega producto integrador. : . . integrador (3 dias de
infegrador (1 dia | dias de retraso).
retraso).
de retfraso).
PONDERACION
Ponderacion 2 reactivos o menos 34 4-5 6-7
. - - Excelente
: N ita apoyo ~
Total: 7 eces poy Regular desempeno Buen desempeno desemperio
Comentarios u observaciones:
Nombre del docente (evaluador):

MECATRONICA

ROBOTICA
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ANEXO 2. INSTRUMENTO DE EVALUACION DEL PRODUCTO INTEGRADOR DEL BLOQUE I

DATOS DE LA INSTITUCION:

RUBRICA DEL PRODUCTO:
DATOS DEL ALUMNO:

FECHA DE ENTREGA:

INDICACIONES: La siguiente herramienta, estd disenada para evaluar el proyecto del producto final del Bloque Il, marque con
una “X" en nivel de logro alcanzado, el puntaje obtenido puede ser de 1 hasta 4, seleccionando el nivel que considere el mas
adecuado. La suma mds alta es de 7 puntos (excelente desempeno), al final del instrumento se propone la ponderacion, el
cual equivale el 30% de la evaluacion sumativa del Blogue Il

EXCELENTE BUENO REGULAR INSUFICIENTE
CRITERIOS TOTAL
4 3 2 1
Ider)hﬂco con | [dentifica tres de los Identifica solo dos de los | Identifica  solo  un
claridad los temas | temas del proyecto y
temas del proyecto y los | tema del proyecto y
del proyecto y los | algunos de los
. componentes que | los componentes
Planeacion componentes que | componentes que : o . "
; . ) .. podria utilizar, para  que podria utilizar,
podria utilizar, para | podria ufilizar, para | .
; ; integrarlos en el  para integrarlos en
integrarlos en el | integrarlos en el
proyecto. el proyecto.
proyecto. proyecto.
Vincula el tema del | Vincula el tema del |, .
Vincula el tema del| Vincula el tema del
proyecto con su | proyecto con SuU
. ) . proyecto con su entorno | proyecto con su
Contexto social entorno social en su | enforno social en su k . .
. . social en su comunidad, | entorno social en su
comunidad, comunidad, o p . .
. . e sin identificar el beneficio | comunidad.
comprendiendo el | identificando el

MECATRONICA
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Redaccidén

Seleccidén

Organizacién

Argumentacion

Fecha de
entrega

beneficio que
implicaria el
proyecto.

Utiliza la coherencia,
l6gica y secuencia
de ideas en la
organizacion del
proyecto.

El robot seguidor de
linea hace todo el
recorrido sin salirse.

El diseno de la
modelaciéon de la
estructura  exterior
del robot seguidor

de linea es muy
creativo.

Explica con
argumentos  soélidos

el proceso que lleva
a cabo en la
realizacion del
proyecto, incluidos
las  fallas vy las
correcciones.

Entrega en tiempo el
producto
integrador.

beneficio que
implicaria el proyecto.

Utiliza la coherencia,
l6gica en las ideas en
la organizacién del
proyecto.

El robot seguidor de
linea hace el recorrido
perdiendo la linea una
vez.

El diseno de la
modelacién de la
estructura exterior del
robot seguidor de linea
es creativo.

Explica con
argumentos sélidos el
proceso que lleva a
cabo en la realizaciéon
del proyecto.

Entrega tardiamente el
producto integrador (1
dia de retraso).

que implicaria el
proyecto.

Utiliza coherencia en las
ideas en la organizacion
del proyecto.

El robot seguidor de linea
hace el recorrido
perdiendo la linea dos
veces.

El diseno de la
modelaciéon de la
estructura  exterior del
robot seguidor de linea
es poco creativo.

Explica el proceso que
leva a cabo en la
realizacion del proyecto.

Entrega tardiamente el
producto integrador (2
dias de retraso).

Utiliza ideas en la
organizacion sin
coherencia en el
proyecto.

El robot seguidor de
linea hace el
recorrido perdiendo
la linea tfres o mas
veces.

El diseno de la
modelacién de la
estructura  exterior
del robot seguidor
de linea es simple.

Carece de
argumentos la
realizacion del
proyecto.

Entrega tardiamente
el producto
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infegrador (3 dias de

retraso).
PONDERACION
Ponderacion 2 reactivos o menos 3-4 4-5 6-7
. . ~ ~ Excelente
Total: 7 Necesita apoyo Regular desempeno Buen desempeno desempefio

Comentarios u observaciones:

Nombre del docente (evaluador):
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ANEXO 3. INSTRUMENTO DE EVALUACION DEL PRODUCTO INTEGRADOR DEL BLOQUE Il

DATOS DE LA INSTITUCION:

RUBRICA DEL PRODUCTO:
DATOS DEL ALUMNO:

FECHA DE ENTREGA:

INDICACIONES: La siguiente herramienta, estd disenada para evaluar el proyecto del producto final del Bloque lll, marque
con una “X" en nivel de logro alcanzado, el puntaje obtenido puede ser de 1 hasta 4, seleccionando el nivel que considere
el mds adecuado. La suma mds alta es de 7 puntos (excelente desempeno), al final del instrumento se propone la
ponderacion, el cual equivale el 30% de la evaluacion sumativa del Blogue I

CRITERIOS EXCELENTE BUENO REGULAR INSUFICIENTE TOTAL
4 3 2 1
ldentifica con
claridad 105 g Identifica solo dos de los | Identifica  solo  un
temas del | Identifica tres de los temas
temas del proyecto y los | tema del proyecto y
proyecto vy los | del proyecto y algunos de
. componentes que | los componentes
Planeacion componentes los componentes que : o . -
, . . podria utilizar, para  que podria utilizar,
que podria | podria uftilizar, para | . .
" : integrarlos en el | para integrarlos en
utilizar, para | integrarlos en el proyecto.
. proyecto. el proyecto.
infegrarlos en el
proyecto.
Vincula el tema Vincula el tema del Vincula el tema del

Vincula el tema del

. del proyecto con proyecto con su entorno | proyecto con su
Contexto social . proyecto con su entorno K . )
su entorno social ! . social en su comunidad, | entorno social en su
social en su comunidad, | . . L X
en suU sin identificar el beneficio | comunidad.
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ROBOTICA
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comunidad, identificando el beneficio | que implicaria el
comprendiendo | que implicaria el proyecto. | proyecto.
el beneficio que

implicaria el
proyecto.
Utiliza la
coherencia, - . - .
. Utiliza la  coherencia, - . Utiliza ideas en la
l6gica Vo . Utiliza coherencia en las o .
. . |6gica en las ideas en la | . ...~ organizacion sin
Redacciéon secuencia de ! ideas en la organizacion .
; organizacion del coherencia en el
ideas en lo del proyecto.
T proyecto. proyecto.
organizacion del
proyecto.
Determina cinco . .
. . . Determina tres | Determina dos
articulaciones Determina cuatro . . . .
., . . arficulaciones que dan | articulaciones que
Seleccidn que dan | articulaciones que dan

. o movimiento al brazo | dan movimiento al
movimiento al | movimiento al brazo robot

brazo robot robot brazo robot

E?;i@efgg;zsde Establecen los cuatro Establecen los fres Establecen los dos
Organizacioén : 9 grados de libertad del grados de libertad del grados de libertad

libertad del

brazo robot. brazo robot. del brazo robot.

brazo robot.

Explica con

argumentos

solidos el proceso Explica con argumentos Carece de

que lleva a cabo Explica el proceso que

. .. | sdlidos el proceso que argumentos la
Argumentacion en la realizacion leva a cabo en la o
leva o cabo en la . realizacion del
del proyecto, o realizacidon del proyecto.
. . realizacion del proyecto. proyecto.
incluidos las fallas
y las

correcciones.
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En’rrego en Enfrega tardiaomente el | Entrega tardiamente el Enirega fardiamente
Fecha de fiempo el . , . el producto
producto integrador (1 dia | producto integrador (2 | . ;
entrega producto . infegrador (3 dias de
. de retraso). dias de retraso).
integrador. retraso).
PONDERACION
Ponderacion 2 reactivos o menos 3-4 4-5 6-7
. _ - Excelente
: N t ~
Total: 7 ecesita apoyo Regular desempefo Buen desempeno desempeo

Comentarios u observaciones:

Nombre del docente (evaluador):

* El contenido de este programa fue recuperado de las ediciones 2018 y 2019.
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