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1. IDENTIFICACIÓN DEL ESCENARIO
1.1 Título del escenario
De lo relativo a lo absoluto – Aprendiendo a navegar usando posiciones absolutas.
1.2 Rango de edad
Estudiantes de Bachillerato y Universidad
Curriculum: Bachillerato y Universidad
Área temática: Pensamiento computacional, robótica, sistemas de coordenadas
Temas/Subtemas: Posicionamiento y movimiento, coordenadas absolutas y relativas, lógica algorítmica, geometría en programación
Resultados de aprendizaje esperados:
El alumnado será capaz de:
· Distinguir entre posicionamiento relativo y absoluto en un espacio 2D.
· Programar un robot para navegar utilizando tanto movimientos relativos como coordenadas absolutas.
· Usar un entorno de programación visual para aplicar lógica de posicionamiento.
· Aplicar razonamiento geométrico y espacial para planificar y ejecutar movimientos precisos del robot.
· Analizar y convertir instrucciones de movimiento de un sistema de coordenadas a otro.
· Colaborar para probar, depurar y mejorar programas de navegación..
1.3 Duración estimada
45 minutos

1.4 Áreas de conocimiento involucradas 
Informática, Matemáticas, Tecnología, Robótica

1.5 Conocimientos previos necesarios
El alumnado debe:
· Estar familiarizado con el uso de un entorno de programación visual.
· Comprender los movimientos básicos del robot, como avanzar y girar.
· Entender los fundamentos de los sistemas de coordenadas (posiciones x, y en una cuadrícula).
· Tener conocimientos previos de trigonometría elemental:
· Relaciones en triángulos rectángulos
· Uso de seno, coseno y tangente
· Cálculo de ángulos mediante funciones trigonométricas inversas (por ejemplo, arcotangente)
1.6 Propósito del escenario
Ayudar al alumnado a comprender y aplicar los conceptos de posicionamiento relativo y absoluto a través de tareas de programación y navegación robótica.
1.6.1 Objetivos/resultados de aprendizaje
El alumnado será capaz de:
· Manejar el entorno de programación del FOSSBot.
· Distinguir entre coordenadas relativas y absolutas en un espacio 2D.
· Programar el robot para desplazarse a puntos específicos utilizando desplazamientos relativos y posicionamiento absoluto.
· Usar funciones trigonométricas para calcular direcciones y ángulos entre puntos.
· Traducir problemas espaciales en soluciones algorítmicas
· Colaborar para probar, depurar y mejorar programas de navegación.

1.6.2 Objetivos de enseñanza
El profesorado busca:
· Desarrollar el razonamiento espacial y la fluidez en el uso de sistemas de coordenadas.
· Fortalecer la conexión entre la teoría matemática y la implementación práctica.
·  Introducir aplicaciones trigonométricas fundamentales en robótica.
· Fomentar la resolución de problemas mediante planificación paso a paso y cálculo de ángulos.
· Promover el trabajo en equipo y la experimentación iterativa para mejorar la precisión del robot.

2. DESARROLLO DEL PLAN DE LECCIÓN
2.1 Descripción de las actividades de enseñanza y aprendizaje
Este escenario emplea un enfoque de aprendizaje experiencial y por indagación utilizando el FOSSBot y su entorno de programación visual.
El proceso de aprendizaje se centra en la exploración, animando a los estudiantes a experimentar con comandos y condiciones mientras crean un proyecto interactivo. No se proporcionan soluciones prediseñadas, fomentando el descubrimiento del conocimiento mediante la observación y la prueba.
El aprendizaje colaborativo se potencia a través del trabajo en grupos de 3 a 5 estudiantes para desarrollar sus proyectos, fortaleciendo la interacción social y la construcción colectiva del conocimiento.
El escenario construye progresivamente la comprensión del alumnado sobre la navegación robótica, pasando de comandos de movimiento relativo a posicionamiento absoluto. A través de actividades prácticas de programación, desarrollan razonamiento espacial, aplican principios trigonométricos y diseñan sus propias funciones de navegación.
Esta secuencia estructurada de aprendizaje les permite convertir coordenadas absolutas en comandos de movimiento ejecutables, conectando los conceptos matemáticos con la robótica física.
Una hoja de trabajo guía al alumnado a través de siete (7) actividades consecutivas:
Actividad 1: Explorando movimientos relativos
Los estudiantes aprenden cómo responde el robot a comandos simples como “avanzar” y “girar”. Observan cómo cada instrucción afecta su posición y orientación, sentando las bases de la lógica direccional.
Actividad 2: Trazando posiciones absolutas
El alumnado se introduce en el uso de cuadrículas de coordenadas y debe alcanzar puntos (x, y) específicos utilizando solo comandos de movimiento relativo. Esta actividad refuerza la conciencia espacial y la comprensión del posicionamiento absoluto.
Actividad 3: Combinando posición y orientación
Al registrar la orientación y ubicación del robot tras cada movimiento, los estudiantes relacionan los cambios de dirección con su impacto en la navegación, reforzando el concepto de rumbo y razonamiento direccional.
Actividad 4: Calcular el movimiento relativo para alcanzar un objetivo
Usando trigonometría, los estudiantes aprenden a calcular el ángulo y la distancia necesarios para llegar a un punto objetivo desde una posición actual. Ponen a prueba sus cálculos programando manualmente las instrucciones correspondientes de giro y avance.
Actividad 5: Creación de una función GoTo(x, y)
Los estudiantes diseñan una función que transforma coordenadas absolutas en comandos relativos. Dada una posición y un rumbo actuales, la función genera un ángulo de giro y un desplazamiento hacia adelante, traduciendo la navegación absoluta en instrucciones ejecutables por el robot.
Actividad 6: Desafío – Planificación de trayectorias absolutas
El alumnado usa su función GoTo(x, y) para mover el robot a través de una serie de puntos predefinidos. Esta actividad pone a prueba su comprensión de las transformaciones de coordenadas y su capacidad para secuenciar movimientos relativos con precisión.
Actividad 7: Evaluación final y reflexión
Los estudiantes evalúan la precisión y eficiencia de su estrategia de navegación, reflexionan sobre su lógica de programación y analizan cómo las matemáticas abstractas se aplican a desafíos reales de robótica.
Para llevar a cabo las actividades, el FOSSBot debe estar previamente sincronizado con la red Wi-Fi local
.



2.2 Hojas de trabajo (Worksheets)
	The following section is still under development and currently outlines only the structural elements of each activity. Detailed instructions and supporting materials will be added progressively.


Actividad 1 – Explorando movimientos relativos
ObjectivO: Comprender cómo se mueve el robot usando instrucciones relativas (avanzar, girar).
· El alumnado programa movimientos simples: avanzar, girar, etc.
· Observan cómo cada comando afecta la posición y dirección del robot.
· Se introduce el concepto de posición y orientación implícitas.
ActiviDAD 2 - Trazando posiciones absolutas
Objetivo: Representar y alcanzar coordenadas específicas (x, y) en una cuadrícula.
· Se asignan coordenadas fijas que deben alcanzarse.
· Deben idear una secuencia de comandos relativos para llegar a esos puntos
·  Introducción a la representación gráfica de posiciones absolutas..
Actividad 3 - Combinando posición y orientación
Objetivo: Registrar la posición y dirección del robot tras cada movimiento.
· El alumnado registra en papel o mediante herramientas visuales la posición y orientación del robot.
· Se introduce el concepto de rumbo (ángulo respecto al eje X)
· Analizan cómo los giros afectan la siguiente dirección del robot.

[bookmark: _heading=h.493dwsrc9aof]Actividad 4 – Cálculo del movimiento relativo para alcanzar un objetivo
Objetivo: Aprender a calcular el movimiento (ángulo + distancia) necesario para ir desde una posición actual a un punto objetivo.
· Se proporciona una posición actual y una posición destino.
· Usando trigonometría básica, calculan el ángulo de giro (usando arcotangente) y la distancia a recorrer.
· Comprueban sus resultados programando el giro y el avance del robot..
[bookmark: _heading=h.4cywqk260tth]Actividad 5 – Creación de la función GoTo(x, y)
Objetivo: Construir una función que transforme coordenadas absolutas en una secuencia de comandos relativos..
· El alumnado implementa una rutina (bloque o función) que, dada la posición y rumbo actuales, calcula:
· el ángulo de giro
· la distancia de avanzar
· La función genera las instrucciones relativas: Girar(θ) y luego Avanzar(d).
· Ponen a prueba su función GoTo(x, y) con varios puntos de destino.

[bookmark: _heading=h.o541u04bldoq]Actividad 7 – Desafío: Planificación de trayectorias absolutas
Objetivo: Navegar entre varios puntos absolutos utilizando la función GoTo(x, y).
· El alumnado recibe una lista de coordenadas que debe seguir en orden (como puntos de referencia o “waypoints”).
· Usan su función GoTo() para generar las instrucciones relativas correspondientes a cada tramo del recorrido.
· El robot completa todo el trayecto utilizando únicamente los comandos relativos calculados.
· La evaluación final se basa en la precisión de la trayectoria, la reutilización del código y la suavidad del movimiento.




















1

	
	
	[image: ]

	The European Commission support for the production of this publication does not constitute an endorsement of the contents which reflects the views only of the authors, and the Commission cannot be held responsible for any use which may be made of the information contained therein



image1.png
:***** Co-funded by
s the European Union




image2.png
3.[.E.P.3.

Robotics and Education





image3.png




