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1. IDENTIFICACIÓN DEL ESCENARIO
1.1 Título del escenario
FossBot Waste Warriors: Conciencia Inteligente sobre el Reciclaje
1.2 Grupo de edad
Grados 10 a 13 (15-18 años)
Plan de estudios: Educación secundaria superior
Área temática: Robótica, Informática, Tecnología, Educación Ambiental
Temas/Subtemas: Programación por bloques, Sensores, Robótica
Resultados de aprendizaje esperados:
Los estudiantes:
· Comprenderán los conceptos de clasificación de residuos y la importancia del reciclaje
· Programarán FossBot de manera visual (por bloques) usando bucles y condicionales
· Utilizarán los sensores del robot (ultrasonido, luz, IR) dentro de las capacidades realistas de FossBot para detectar condiciones ambientales
· Colaborarán e iterarán para mejorar los comportamientos del robot
· Conectarán el aprendizaje STEM con la sostenibilidad, siguiendo los marcos educativos europeos que enfatizan la sostenibilidad y la resolución de problemas mediante tareas del mundo real
1.3 Duración estimada
180 minutos
1.4 Materias abordadas
Tecnología, Informática, Ciencias de la Ingeniería, Educación Ambiental
1.5 Conocimientos previos
Los estudiantes deben estar familiarizados con un entorno de programación visual. Deben ser capaces de crear y depurar programas. Deben comprender los conceptos de bucles y sentencias condicionales y haberlos aplicado en un entorno de programación visual.
1.6 Objetivo del escenario
1.6.1 Objetivos/resultados de aprendizaje
Los estudiantes:
· Comprenderán los conceptos de clasificación de residuos y la importancia del reciclaje
· Programarán FossBot de manera visual (por bloques) usando bucles y condicionales
· Utilizarán los sensores del robot (ultrasonido, luz, IR) dentro de las capacidades realistas de FossBot para detectar condiciones ambientales
· Colaborarán e iterarán para mejorar los comportamientos del robot
· Conectarán el aprendizaje STEM con la sostenibilidad, según los marcos educativos europeos que enfatizan la sostenibilidad y la resolución de problemas mediante tareas del mundo real
1.6.2 Objetivos educativos
A través de la enseñanza, el educador pretende:
· Desarrollar las habilidades técnicas de los estudiantes en robótica y programación básica
· Fortalecer el pensamiento algorítmico mediante el uso de condiciones, bucles y retroalimentación de sensores
· Fomentar la creatividad y la autonomía mediante la experimentación práctica
· Promover la colaboración, la comunicación y la resolución de problemas en grupo
· Sensibilizar a los estudiantes sobre cómo tecnologías sencillas pueden contribuir a la protección del medio ambiente y al desarrollo sostenible
Ejemplos de aplicaciones tecnológicas relacionadas con la gestión de residuos:
· Contenedores de basura inteligentes que usan sensores de distancia para detectar niveles de llenado
· Alertas automatizadas para optimizar la recolección de residuos
· Robots en centros de reciclaje que ayudan en los procesos de clasificación
· Sistemas de monitoreo ambiental que reducen la contaminación y el desperdicio de recursos
2. DESARROLLO DEL PLAN DE LECCIÓN
2.1 Descripción de las actividades de enseñanza y aprendizaje
Este escenario se basa en el aprendizaje experiencial y por indagación, utilizando el robot educativo FOSSBot2.0 y su entorno de programación visual por bloques, de acuerdo con el enfoque pedagógico del proyecto STEPS.
El proceso de aprendizaje se centra en la exploración y la experimentación. Se anima a los estudiantes a probar los comportamientos de los sensores, ajustar parámetros y perfeccionar sus programas mediante la observación y la prueba y error. No se proporciona una solución completamente terminada, lo que permite a los alumnos construir activamente su comprensión.
El aprendizaje colaborativo se refuerza mediante el trabajo en equipo, con estudiantes organizados en grupos de 3 a 5 para diseñar, programar y probar sus soluciones robóticas. Este enfoque fortalece la interacción social, las habilidades de comunicación y la construcción colectiva del conocimiento.
El escenario integra elementos de gamificación para aumentar la motivación y el compromiso. Los estudiantes asumen el rol de una “patrulla de gestión de residuos” y crean comportamientos robóticos interactivos utilizando sensores, LEDs, señales sonoras y movimiento, emulando desafíos similares a los de un juego.
Se utiliza una hoja de trabajo para guiar a los estudiantes a través de cinco (5) actividades consecutivas:
Actividad 1: Introducción a la gestión de residuos y desafíos ambientales
Breve introducción contextual sobre la producción de residuos, el reciclaje y el impacto ambiental de una gestión inadecuada de los residuos. Discusión sobre cómo la tecnología y la robótica pueden ayudar a monitorear y mejorar las prácticas de gestión de residuos.
Actividad 2: Descubrimiento de los sensores de FossBot y la interfaz de programación
Los estudiantes exploran la interfaz de programación por bloques de FossBot e identifican los bloques relacionados con movimiento, sensores, bucles y sentencias condicionales. Prueban lecturas básicas de los sensores ultrasónico, de luz e IR.
Actividad 3: Programación básica – Detección de contenedores de residuos
Los estudiantes programan a FossBot para moverse en un área definida y detectar un “contenedor de residuos” usando el sensor ultrasónico. El robot se detiene y señala la detección mediante un LED o una señal sonora al acercarse al contenedor.
Actividad 4: Programación avanzada – Alerta de contenedor inteligente
Los estudiantes mejoran su programa para que FossBot simule la inspección de un contenedor inteligente. Usando mediciones de distancia, el robot detecta cuando un contenedor está “lleno” y activa una alerta visual y/o sonora.
Actividad 5: Evaluación de conocimientos adquiridos
Se realiza una actividad de evaluación interactiva (quiz o ejercicio de asociación) para consolidar el aprendizaje. Los estudiantes identifican funciones de los sensores, explican la lógica de programación y relacionan los comportamientos robóticos con aplicaciones reales de gestión de residuos.
Para llevar a cabo las actividades, el FOSSBot2.0 debe estar pre-sincronizado con la red Wi-Fi local, y los estudiantes deben acceder a la interfaz de programación de FossBot desde un ordenador o tablet conectado a la misma red.
2.2 Hojas de trabajo
Actividad 1
Introducción a la gestión de residuos y monitoreo inteligente
La gestión de residuos es un gran desafío ambiental en las sociedades modernas. Implica la recolección, clasificación, reciclaje y disposición de los residuos generados por actividades humanas. Una gestión deficiente puede causar contaminación del suelo, agua y aire, además de riesgos para la salud de personas y animales.
La tecnología puede desempeñar un papel importante en la mejora de la gestión de residuos. Sensores y sistemas robóticos pueden usarse para monitorear contenedores, detectar cuándo están llenos y optimizar la recolección de residuos. En esta actividad exploraremos cómo un robot educativo sencillo, FossBot, puede simular un sistema inteligente de monitoreo de residuos.
Monitoreo del nivel de llenado de un contenedor
Un contenedor inteligente puede usar un sensor de distancia para estimar su nivel de llenado. El principio es simple: cuanto menor sea la distancia entre el sensor y los residuos dentro del contenedor, más lleno estará.
El sensor ultrasónico emite una onda sonora hacia el interior del contenedor y mide el tiempo que tarda en regresar el eco tras reflejarse en los residuos. Con este tiempo, el sistema calcula la distancia entre el sensor y la superficie de los residuos.
Pregunta:  ¿Por qué es útil detectar cuándo un contenedor está lleno?
Respuesta:……………………………………………………………………………………………………………..
Ejemplos de aplicaciones tecnológicas en la gestión de residuos
Los sistemas inteligentes de monitoreo de residuos ya se utilizan en muchas situaciones del mundo real:
· Contenedores urbanos equipados con sensores que indican cuándo deben vaciarse
· Optimización de rutas de recolección de residuos para reducir el consumo de combustible y la contaminación
· Centros de reciclaje que usan sistemas automatizados para asistir en la clasificación de residuos
· Sistemas de monitoreo ambiental para reducir la basura en espacios públicos
Ejercicio de aplicación
Un contenedor inteligente está equipado con un sensor ultrasónico.
· Cuando el contenedor está vacío, la distancia medida es de 30 cm.
· Cuando el contenedor está casi lleno, la distancia medida es de 6 cm.
Pregunta:
¿A qué distancia decidirías que el contenedor debe considerarse “lleno” y activar una alerta?
Distancia umbral elegida = …………………………………… cm


Activity 2
Familiarización con el entorno de programación FOSSBot
Usando una herramienta de creación de imágenes (como https://h5p.org/image-hotspots), se crearán puntos interactivos sobre los botones de la imagen para describir la función de cada uno:
· Guardar el código
· Página principal de la interfaz FOSSBot
· Ejecutar el programa
· Detener la ejecución del programa
· Papelera de reciclaje
· Paleta de bloques
· Zona de colocación de bloques
Activity 2 – Descubrimiento práctico
1. Abrir FOSSBot y esperar unos segundos para que se conecte a la red local.
2. En un ordenador o portátil conectado a la misma red que el robot, abrir Chrome o Firefox y acceder a: http://fossbot-000.local:8081 para entrar en la interfaz FOSSBot.
3. Subir [image: Une image contenant blanc, symbole, Police, conception

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.] el proyecto “obstacle black box.xml”
4. Hacer clic en Editar. [image: ]
5. Ejecutar  [image: Une image contenant vert, Graphique, logo, symbole

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]el proyecto.
6. ¿Qué observas?………………………………………………………………………………………………..
………………………………………………………………………………………………………………………..
7. Ir a la página principal[image: ] de la interfaz FOSSBot.
8. Seleccionar Configuración[image: ]
9. Cambiar el valor a “obstacle detected True if sensor value smaller than” para que FOSSBot se detenga relativamente cerca de cualquier obstáculo. Guardar los cambios..
10. Volver al modo de edición del proyecto[image: ] “obstacle black box.xml”
11. Ejecutar [image: Une image contenant Graphique, cercle, vert, Caractère coloré

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.] el proyecto.
12. ¿Qué observas?…………………………………………………………………………………..
………………………………………………………………………………………………………………………
13. Si FOSSBot no se detiene en la posición esperada, repetir los pasos 7-12

Actividad  3
Programación básica del robot – Detección de contenedores de residuos
Ir a la página principal de la interfaz FOSSBot.

Crear un nuevo proyecto.

Nombrarlo “Detección de Contenedores”.

En la breve descripción del proyecto, escribir: “Detectar un contenedor y detener el robot cuando se alcance”.

Para inspeccionar un contenedor, el robot debe poder detectarlo. Usaremos el sensor ultrasónico para medir la distancia entre el robot y el contenedor.

Usando los bloques apropiados, mostrar en pantalla la distancia medida por el sensor ultrasónico.

Mover una caja de cartón (representando un contenedor) más cerca y más lejos del robot.

Encontrar los límites del sensor:

Distancia mínima: .......................................

Distancia máxima: .......................................

Detener la ejecución del programa.

Modificar el programa para que el robot avance y se detenga cuando la distancia al contenedor sea menor a 15 cm.

Mostrar el mensaje: “Contenedor detectado a xxx cm”.

Ejecutar el programa y observar los valores mostrados en la pantalla.

Actividad  4
Programación avanzada – Alerta de contenedor inteligente
Ir a la página principal de la interfaz FOSSBot.
Crear un nuevo proyecto.
Nombrarlo “Alerta Contenedor Inteligente”.
En la breve descripción del proyecto, escribir: “Detectar cuando un contenedor está lleno y alertar al usuario”.
En esta actividad, se utilizará el sensor ultrasónico para simular el nivel de llenado del contenedor.
Colocar el robot frente a una caja que represente un contenedor.
Agregar gradualmente objetos (papel, vasos de plástico, etc.) dentro de la caja para simular el llenado del contenedor.
Modificar el programa de modo que:
Cuando la distancia medida sea mayor que el umbral elegido, el LED sea verde.
Cuando la distancia medida sea menor que el umbral, el robot:
Parpadea un LED rojo
Emite una alerta sonora
Ejecutar el programa y probar con diferentes niveles de llenado del contenedor.


Actividad 5
Actividades de evaluación de conocimientos
1. ¿Qué sensor se utiliza para estimar el nivel de llenado de un contenedor?
a) Sensor de luz
b) Sensor ultrasónico
c) Sensor de sonido
d) Sensor de gas
2. ¿Qué estructura de bloques permite que el robot tome decisiones?
a) Bucle
b) If… then… else
c) Variable
d) Evento
3. Cuando el contenedor se llena más, la distancia medida por el sensor ultrasónico:
a) Aumenta
b) Disminuye
4. ¿Qué acción es más apropiada cuando se detecta que un contenedor está lleno?
a) Continuar moviéndose
b) Activar una alerta visual o sonora
c) Apagar el robot
d) Aumentar la velocidad
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