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1. IDENTIFICACIÓN DEL ESCENARIO
1.1 Título del Escenario
Patrulla Energética: Tomar decisiones inteligentes basadas en señales ambientaless
1.2 Grupo de Edad Objetivo
Cursos: 1º y 2º de Educación Secundaria Obligatoria (ESO)
Currículo: ESO
Área Temática: Sostenibilidad, Automatización Basada en Sensores, Alfabetización Digital
Temas/Subtemas: Uso Responsable de la Energía, Monitoreo de Condiciones Ambientales, Interacción Humano-Tecnología, Sistemas de Toma de Decisiones Inteligentes

Resultados de Aprendizaje Esperados:
Al final de la lección los estudiantes serán capaces de:
· Interpretar señales visuales o auditivas de un sistema basado en sensores (FOSSBot)
· Tomar decisiones responsables basadas en señales ambientales
Relacionar estrategias reales de ahorro energético con el monitoreo automatizado
· Comprender cómo los sistemas de sensores pueden promover comportamientos sostenibles
· Trabajar de manera colaborativa para analizar, relacionar y razonar con los datos proporcionados por un sistema robótico

1.3 Duración estimada
90 minutos (2 períodos de clase de 45 minutos)
· Parte 1 (45 minutos): Introducción a las señales ambientales, observación de las salidas de FOSSBot, recolección de datos en grupo
· Parte 2 (45 minutos): Actividades de asociación y toma de decisiones, reflexión, discusión en clase

1.4 Áreas de Conocimiento Involucradas
Ciencias Ambientales, Tecnología e Ingeniería, Educación Cívica y Social
1.5 Conocimientos previos:
Los estudiantes deben:
· Estar familiarizados con factores ambientales como la luz del día, la visibilidad y el movimiento en espacios públicos
· Comprender conceptos básicos de causa y efecto (por ejemplo: “Si está oscuro y hay alguien presente, las luces deben encenderse”)
· Ser capaces de observar y registrar salidas como luces, mensajes o señales de un dispositivo digital
· Tener experiencia básica en trabajo colaborativo en grupos pequeños
Sentirse cómodos completando hojas de trabajo estructuradas con formatos de asociación y opción múltiple.

1.6 Propósito del escenario
El propósito de este escenario es aumentar la conciencia de los estudiantes sobre las condiciones ambientales y el uso responsable de la energía involucrándolos en tareas interactivas facilitadas por FOSSBot
Al final de la lección los estudiantes observarán las respuestas del robot como activación de luces o mensajes en pantalla ante estímulos del mundo real como oscuridad o movimiento y completarán tareas de aula en consecuencia
El escenario promueve el pensamiento crítico, la alfabetización ambiental y las habilidades de toma de decisiones en contextos reales a través de una experiencia de aprendizaje segura y mejorada con tecnología.
1.6.1 Objetivos o Resultados de Aprendizaje
Al final del escenario los estudiantes serán capaces de:
· Interpretar las señales visuales y auditivas producidas por FOSSBot como luz LED o mensajes en pantalla
· Asociar salidas basadas en sensores con las condiciones ambientales relevantes como oscuridad o detección de movimiento

· Tomar decisiones contextuales utilizando la retroalimentación en tiempo real proporcionada por el robot.
· Completar tareas estructuradas de arrastrar y soltar, asociación o opción múltiple basadas en la guía de FOSSBot
· Reflexionar sobre cómo la automatización y los sensores pueden utilizarse para el monitoreo ambiental y la eficiencia energética
· Colaborar eficazmente en grupos pequeños para observar, discutir y razonar sobre situaciones ambientales

1.6.2 Objetivos de Enseñanza
A través de la enseñanza el educador busca:
· Guiar a los estudiantes en la interpretación de la retroalimentación en tiempo real de un sistema robótico basado en sensores (FOSSBot)
· Promover un pensamiento ambientalmente responsable mediante tareas contextuales
· Desarrollar la capacidad de los estudiantes para tomar decisiones informadas basadas en datos observados
· Fomentar la discusión grupal y el razonamiento colaborativo
· Integrar la tecnología en el aprendizaje mediante actividades de codificación
· Utilizar formatos interactivos y de baja tecnología como asociación, arrastrar y soltar u opción múltiple para evaluar la comprensión
· Aumentar la conciencia sobre el potencial de los sistemas automatizados en apoyo a la sostenibilidad en la vida diaria

2. DESARROLLO DEL PLAN DE LECCIÓN
2.1 Descripción de las Actividades de Enseñanza y Aprendizaje
Este escenario está diseñado como una sesión de aprendizaje interactiva facilitada por un robot en la que FOSSBot actúa como guía ambiental
Los estudiantes participan en programación mientras completan actividades estructuradas basadas en las respuestas automatizadas de FOSSBot como encender un LED cuando está oscuro y alguien se aproxima
El escenario comienza con una discusión introductoria sobre por qué la visibilidad es importante para la seguridad pública y cómo las condiciones ambientales afectan el uso de la energía
El docente presenta a FOSSBot como un “Agente del Aire Limpio” que monitorea el entorno mediante sensores
Los estudiantes rotan por simulaciones reales en el aula con cambios de luz o movimiento mientras FOSSBot proporciona salidas
Los estudiantes interpretan esas salidas como “Advertencia Baja Visibilidad” o activación de LED y las utilizan para resolver tareas guiadas como asociación, opción múltiple y razonamiento
Al final reflexionan sobre los beneficios y limitaciones de los sistemas de monitoreo ambiental basados en sensores
Se utiliza una hoja de trabajo para guiar a los estudiantes a través de cuatro actividades consecutivas:

Actividad 1: Señales Ambientales y Observación del Robot

Los estudiantes son presentados a FOSSBot como guía ambiental
El docente demuestra cómo el robot responde a cambios de luz y movimiento usando sus sensores
Los estudiantes observan el comportamiento del LED y los mensajes en pantalla.

Actividad 2: Arrastrar y Soltar Asociar las Señales con las Situaciones

Los estudiantes reciben mensajes de salida como “Baja Visibilidad”, “Claro”, “Movimiento Detectado” y los asocian con escenarios ambientales presentados por FOSSBot en tiempo real.

Actividad 3: Toma de Decisiones Basada en la Retroalimentación del Sensor

FOSSBot se coloca en diferentes configuraciones ambientales de luz u oscuridad, movimiento o sin movimiento
Los estudiantes diseñan su propia regla de aula inteligente usando la retroalimentación del sensor de FOSSBot para fomentar la eficiencia energética y la conciencia sobre la seguridad
Actividad 4: Reflexión y Cuestionario de Conciencia
Un breve cuestionario metacognitivo permite a los estudiantes reflexionar sobre lo que aprendieron, cómo interpretaron las señales de FOSSBot y cómo la automatización puede ayudar a las comunidades
Nota Para implementar las actividades el FOSSBot debe estar pre-sincronizado con la red Wi-Fi local y pre-programado con la lógica de comportamiento automatizado adecuada

2.2 Hojas de trabajo (Worksheets)
Actividad 1
En esta actividad los estudiantes son introducidos a FOSSBot como guía ambiental
El docente demuestra cómo los sensores del robot detectan cambios de luz y movimiento en el aula
Los estudiantes observan cuidadosamente las respuestas del LED y los mensajes en pantalla para comprender la relación entre las señales ambientales y la retroalimentación robótica.
1. El docente activa FOSSBot y explica la función de cada sensor (sensor de luz, sensor de movimiento)
2. El docente atenúa y aumenta la iluminación del aula para mostrar cómo cambia el color del LED
3. El docente mueve un objeto frente al robot para demostrar la detección de movimiento
4. Los estudiantes observan lo que ocurre en la pantalla y con los indicadores LED y registran sus observaciones en la siguiente tabla.
	Señal Ambiental
	Reacción del Sensor del Robot
	Respuesta del LED
	Tu Comentario

	Luz Brillante
	
	
	

	Oscuridad
	
	
	

	Movimiento Repentino frente al Robot
	
	
	

	Sin Movimiento
	
	
	





Preguntas de Reflexión
1. ¿Qué notaste sobre cómo el robot percibe su entorno?
_______________________________________________________
2. ¿Cómo afectaron la luz y el movimiento el comportamiento del robot?
_______________________________________________________
Actividad 2
En esta actividad los estudiantes observan las señales de FOSSBot como el color del LED o los mensajes en pantalla que representan diferentes condiciones ambientales
Deben asociar cada mensaje de salida como “Baja Visibilidad”, “Claro” o “Movimiento Detectado” con la situación ambiental correcta demostrada por el docente.
1. Enciende el FOSSBot y espera unos segundos para que se conecte a tu red local.
2. En una computadora o laptop conectada a la misma red que el robot abre Chrome o Firefox y ve a la URL: http://fossbot-000.local:8081 para acceder a la interfaz de FOSSBot.
3. Carga [image: ] el proyecto “Señales Amientales.xml”.
4. Haz clic en Edit. [image: ]
5. Ejecuta [image: ] el proyecto.
Contesta a la pregunta:
1. ¿Cómo nos ayudan los colores y sonidos a comprender lo que el robot está detectando??
_________________________________________________________
Se usará H5P como en https://h5p.org/drag-the-words, y los estudiantes arrastrarán las señales correctas de FOSSBot como (color del LED o sonido) a los espacios en blanco (……).
El orden de las palabras debe estar mezclado.
Asocia las señales de FOSSBot con las situaciones ambientales correctas que representan.
	Señal de FOSSBot
	Situación ambiental

	LED azul – Silencioso
	Oscuridad / Baja visibilidad

	LED verde – Tono calmado
	Movimiento detectado

	LED amarillo – Tono de advertencia suave
	Sin movimiento / Entorno quieto

	LED rojo – Sonido de alerta
	Luz brillante




Actividad 3
En esta actividad, FOSSBot actúa como un modelo de cómo la tecnología puede ayudar a que las aulas sean más inteligentes y sostenibles.
Los estudiantes observan cómo FOSSBot responde a las condiciones ambientales (luz, movimiento) y luego diseñan una regla de automatización sencilla que pueda ayudar a las aulas reales a reducir el desperdicio de energía o aumentar la seguridad.
1. Ejecuta [image: ] el proyecto “Señales Ambientales” una vez más.
2. Observa cómo reaccionan los sensores de FOSSBot ante diferentes entornos.
3. Piensa en qué podría activar cada señal en un aula inteligente (por ejemplo: apagar las luces, cerrar las cortinas o reproducir una alerta sonora).
4. Diseña una Regla de Aula Inteligente clara utilizando tus propias palabras.
5. Explica por qué tu regla es útil para la sostenibilidad o la seguridad.

 🕵️ Escribe tu idea a continuación:
Mi regla de aula inteligente es …………………………………………………………
Razón para elegir esta regla:
Esto ayuda a nuestra aula a ………………………………………………………..


Actividad 4
Se utilizará H5P, como https://h5p.org/, y en esta actividad se pretende que los estudiantes completen breves ítems de reflexión sobre lo que observaron y comprendieron.
Rellena los espacios en blanco con el color del LED o el sonido correcto que coincida con cada situación.
Usa: rojo, azul, verde, amarillo, tono calmado, sonido de alerta, tono de advertencia suave, silencioso 
1. Cuando el entorno está brillante, el LED se enciende en {verde} y reproduce un {tono calmado}.
2. Cuando la sala se oscurece, el LED se enciende en {amarillo} y reproduce un {tono de advertencia suave}.
3. Cuando FOSSBot detecta movimiento, parpadea en {rojo} y emite un {sonido de alerta}.
4. Cuando no se detecta movimiento, el LED se enciende en {azul} y permanece {silencioso}.
Reflexión
¿Cómo pueden los robots como FOSSBot ayudar a las personas a usar la energía de manera más inteligente en sus escuelas o hogares??
____________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________
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