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1. IDENTIFICACIÓN DEL ESCENARIO
1.1 Título del escenario
Operaciones de Robot Energéticamente Eficientes con FOSSBot
1.2 Grupo de edad objetivo
Años de secundaria 10 a 13 (15-18 años)
Plan de estudios: Educación secundaria
Área temática: Robótica, Informática, Tecnología, Educación Ambiental
Temas/Subtemas: Programación por bloques, Sensores, Robótica
Entorno y recursos: Aula o laboratorio con robots FOSSBot (o simuladores de FOSSBot en ordenadores), interfaz de programación Blockly, cinta métrica/regla (para medir distancias), cronómetros y hojas de trabajo. Los estudiantes trabajan en pequeños equipos para realizar las tareas prácticas.
Resultados de aprendizaje esperados
Los estudiantes:
· Comprenderán el concepto de eficiencia energética y por qué reducir el consumo de energía es importante para la sostenibilidad ambiental.
· Programarán FOSSBot usando un entorno de programación visual por bloques, aplicando bucles y estructuras condicionales.
· Utilizarán los sensores de FOSSBot (como el sensor ultrasónico) y los ajustes de los motores para observar cómo el comportamiento del robot influye en el consumo de energía.
· Medirán e interpretarán distancia, tiempo y velocidad para analizar la relación entre el movimiento y el uso de energía.
· Colaborarán en pequeños equipos para diseñar, probar y optimizar programas de robot que permitan operaciones más eficientes energéticamente.
· Conectarán el aprendizaje STEM con desafíos energéticos reales, comprendiendo cómo el uso eficiente de la tecnología contribuye al desarrollo sostenible y a reducir el impacto ambiental.
1.3 Duración estimada
90 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
Al finalizar el escenario, se espera que los estudiantes hayan desarrollado una comprensión de cómo se consume energía en un sistema robótico y cómo las decisiones de programación pueden mejorar la eficiencia energética. Explorarão la relación entre el movimiento del robot, la potencia del motor, el uso de sensores y el consumo de energía, y relacionarán estos conceptos con desafíos ambientales del mundo real.
1.6.1 Objetivos/resultados de aprendizaje
Los estudiantes:
· Comprenderán el concepto de eficiencia energética y por qué reducir el consumo de energía es importante para la sostenibilidad ambiental.
· Programarán FOSSBot de manera visual (por bloques) usando bucles e instrucciones condicionales.
· Utilizarán los componentes y sensores a bordo de FOSSBot (sensor ultrasónico, motores) dentro de las capacidades realistas del robot para analizar comportamientos relacionados con la energía.
· Medirán e interpretarán distancia, tiempo y velocidad para evaluar cómo el movimiento del robot afecta el consumo de energía.
· Colaborarán e iterarán para optimizar el comportamiento del robot y lograr operaciones más eficientes energéticamente.
· Conectarán el aprendizaje STEM con la sostenibilidad, siguiendo los marcos educativos europeos que promueven el uso responsable de la energía y la resolución de problemas 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 educativa y programación básica.
· Fortalecer el pensamiento algorítmico mediante el uso de condiciones, bucles, variables y retroalimentación de sensores.
· Fomentar la creatividad y la autonomía mediante la experimentación práctica y la modificación de código.
· Promover la colaboración, la comunicación y la resolución compartida de problemas dentro de los grupos.
· Sensibilizar a los estudiantes sobre cómo elecciones tecnológicas simples pueden contribuir al ahorro de energía y a la protección del medio ambiente.

Ejemplos de aplicaciones tecnológicas relacionadas con la eficiencia energética:
· Control de motores energéticamente eficiente en robots y sistemas automatizados.
· Sistemas inteligentes que reducen el desperdicio de energía al detener dispositivos cuando no se utilizan.
· Robots autónomos que optimizan rutas para minimizar la distancia recorrida y el consumo de energía.
· Sistemas de transporte y automatización inteligentes diseñados para reducir el uso de energía y las emisiones.

2. DESARROLLO DEL PLAN DE CLASES
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 el comportamiento de los sensores, ajustar parámetros y perfeccionar sus programas mediante la observación y el ensayo y error. No se proporciona una solución completamente terminada, lo que permite que los alumnos construyan activamente su comprensión.
El aprendizaje colaborativo se refuerza mediante el trabajo en equipo, con grupos de 3 a 5 estudiantes que diseñan, programan y prueban 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 la participación. Los estudiantes asumen el rol de un “patrullero de gestión de energía” y crean comportamientos robóticos interactivos utilizando sensores, LEDs, señales sonoras y movimiento, simulando desafíos similares a los de un juego.
Se utiliza una hoja de trabajo para guiar a los estudiantes a través de cuatro actividades consecutivas:

2.1 Description of teaching and learning activities
Actividad 1: Exploración del hardware de FOSSBot y uso de energía – Introducción (15 min). El docente presenta el robot FOSSBot a la clase, ya sea mostrando una unidad física o proyectando imágenes. Los estudiantes observan los componentes del hardware del robot e identifican qué partes podrían consumir energía eléctrica. Los componentes clave destacados incluyen los dos motores de tracción (uno por cada rueda), el paquete de baterías, los “ojos” del sensor ultrasónico (para medir distancia), luces/LEDs y otros sensores (como sensores de seguimiento de línea y un altavoz). En pequeños grupos, los estudiantes examinan el robot (o imágenes detalladas) y discuten: “¿Qué partes creen que consumen más energía de la batería?” El docente los guía para que se den cuenta de que las partes móviles (motores) requieren mucha más energía que los sensores pasivos o los pequeños LEDs. Por ejemplo, hacer girar las ruedas (actividad del motor) agota la batería mucho más rápido que el sensor ultrasónico simplemente midiendo distancia. Los estudiantes enumeran todas las partes de FOSSBot que necesitan energía (motores, sensores, microcontrolador, altavoz, LED, etc.) y las clasifican según el consumo de energía esperado. El docente puede confirmar que los motores son, de hecho, los mayores consumidores de energía en el robot, de manera análoga a cómo un motor utiliza la mayor parte del combustible de un automóvil. (Si está disponible, el docente puede demostrar el sensor de batería en la interfaz de FOSSBot para mostrar cómo el nivel de batería baja más rápido cuando los motores funcionan). Esta actividad sienta las bases, ya que los estudiantes se familiarizan con el robot y conectan sus componentes con el consumo de energía en principio.
Actividad 2: Medición del consumo de energía a diferentes velocidades del motor – Investigación (25 min). Los estudiantes ahora exploran cómo la potencia del motor (ajuste de velocidad) afecta el rendimiento del robot y el consumo de energía. Usando la interfaz de programación Blockly de FOSSBot, cada grupo escribe un programa simple para que el robot avance durante un tiempo fijo (por ejemplo, 5 segundos) a un nivel de potencia elegido. Realizan esta prueba con múltiples configuraciones de potencia (por ejemplo, 50% de velocidad frente a 100%) y miden la distancia que recorre el robot en ese tiempo. (En simulación o con un robot físico, pueden marcar el punto de inicio y el punto final y usar una regla o cinta métrica para medir la distancia). Los estudiantes registran sus resultados en una tabla, anotando, por ejemplo: a 50% de potencia, el robot recorrió X cm en 5 segundos; a 100% de potencia recorrió aproximadamente 2× X cm en 5 segundos, etc. Calculan la velocidad aproximada (cm por segundo) para cada nivel de potencia. A continuación, la clase discute las implicaciones energéticas: mayor potencia consume más corriente de la batería. El docente pregunta: “¿El robot usó más batería para ir más rápido? ¿O fue más ‘eficiente’ en términos de distancia por unidad de batería?” Los estudiantes consideran que, aunque el robot rápido cubrió más distancia en el mismo tiempo, probablemente consumió más batería por segundo. Si está disponible, el docente podría demostrar un signo cualitativo del uso de energía, por ejemplo, sentir que los motores o la batería se calientan ligeramente a máxima potencia (indicando pérdida de energía en forma de calor), mientras que a media potencia permanecen más frescos. Los estudiantes aprenden que moverse muy rápido puede desperdiciar energía (debido a factores como la fricción aumentada o ineficiencias), similar a cómo conducir un automóvil a máxima velocidad desperdicia combustible. Por otro lado, moverse demasiado despacio durante demasiado tiempo tampoco es eficiente (ya que el robot está activo por más tiempo). Inferirán que existe un rango óptimo para la eficiencia. Este experimento ayuda a los estudiantes a vincular el concepto abstracto de consumo de energía con datos tangibles: más potencia = mayor velocidad pero también mayor consumo de energía. También practican el uso de datos o mediciones de sensores; por ejemplo, si usan un sensor odométrico, podrían obtener directamente lecturas de distancia. Al final, los estudiantes deberían poder explicar que operar los motores a máxima potencia consume energía rápidamente, y que velocidades moderadas podrían ser más sostenibles para la batería. (El docente puede relacionarlo con vehículos del mundo real: los autos usan más combustible a velocidades muy altas debido a la resistencia del viento y al esfuerzo del motor, por lo que conducir de manera eficiente ahorra combustible).
ActiviDAD 3: Programación de comportamiento del robot energéticamente eficiente – Aplicación y resolución de problemas (30 min). En esta actividad más profunda, los estudiantes aplican lo que han aprendido para optimizar el comportamiento del robot en términos de eficiencia energética. El docente plantea un escenario: “Nuestro FOSSBot debe viajar a un destino usando la menor cantidad de energía posible. ¿Cómo podemos programarlo para que sea energéticamente eficiente?” Los estudiantes identifican dos estrategias principales: evitar el tiempo muerto innecesario y elegir rutas eficientes.
Primero, abordan el tiempo muerto. El docente explica que cuando las máquinas (o los autos) están inactivas (funcionan en vacío sin moverse), desperdician energía. En robótica, esto podría significar motores funcionando sin moverse o ruedas resbalando cuando el robot está atascado o esperando. Usando Blockly, los estudiantes modifican su código para que los motores del robot se apaguen cuando el robot no se mueve o está esperando. Por ejemplo, si el robot necesita hacer una pausa (simulando un semáforo en rojo o esperando que un obstáculo se retire), insertan un comando para poner la potencia del motor a 0 durante la espera. Pueden simular una comparación: una corrida donde el robot “espera” 5 segundos con los motores encendidos (por ejemplo, potencia a 20, por lo que está inactivo lentamente) y otra corrida donde espera 5 segundos con los motores apagados. Después de cada corrida, observan el impacto en la batería o escuchan el sonido del motor: claramente, apagar los motores ahorra energía (y reduce calor/ruido). El docente conecta esto con vehículos reales: apagar un motor en un semáforo ahorra combustible (miles de millones de galones se desperdician cada año con vehículos inactivos, lo que hace que esto sea importante en sostenibilidad).
Luego, los estudiantes se concentran en la eficiencia del trayecto. El docente organiza un simple circuito de obstáculos o proporciona un mapa virtual en el simulador: por ejemplo, el robot debe comenzar en el Punto A y llegar al Punto B, con un obstáculo (como una caja o cono) en el camino. Cada equipo planifica cómo llegar a B usando la menor distancia o tiempo. Algunos pueden elegir ir directamente hacia B, detenerse y esperar si el obstáculo bloquea el camino hasta que sea “retirado” (el docente simula la retirada), y luego continuar: esto produce un camino más corto pero incluye una parada. Otros podrían optar por tomar un desvío más largo alrededor del obstáculo sin detenerse. Los estudiantes programan la ruta elegida en Blockly, usando retroalimentación de sensores si es necesario (por ejemplo, usar el sensor ultrasónico para detectar el obstáculo: “si distancia < 10cm, entonces detenerse y esperar, si no, continuar”). Prueban sus soluciones y miden la distancia total recorrida o el tiempo total empleado. Luego los grupos comparan resultados: ¿qué enfoque usó menos energía? Generalmente, la ruta más corta que evita movimientos innecesarios consumirá menos energía, especialmente si el robot no estaba inactivo durante la espera. Los estudiantes descubren que evitar distancia extra es importante: optimizar la trayectoria entre inicio y fin puede ahorrar una cantidad significativa de energía (los estudios muestran que la planificación eficiente de rutas puede reducir el consumo de energía del robot entre 15 y 30%). También observan que, si se requiere una parada, es mejor apagar los motores durante ese tiempo.
A través de esto, la clase extrae algunas “buenas prácticas” para la robótica energéticamente eficiente:
1. Cortar la energía cuando el robot está detenido – no desperdiciar energía estando inactivo.
2. Tomar la ruta más corta y eficiente – evitar desviarse innecesariamente.
El docente dirige la discusión sobre cómo los autos autónomos o los robots de entrega podrían hacer lo mismo: usar sensores para evitar tráfico y planificar rutas cortas, y apagar los motores cuando sea apropiado (muchos autos modernos tienen sistemas “start-stop” que se apagan en inactividad). Esta actividad solidifica la capacidad de los estudiantes para escribir programas que integren la entrada de sensores (distancia ultrasónica, etc.) con lógica condicional para alcanzar un objetivo de manera más sostenible. Resalta el papel de la automatización y la programación en la resolución de problemas del mundo real, como la conservación de energía.

Activity 4: Actividad 4: Reflexión y evaluación – Quiz de eficiencia energética – Conclusión (20 min). Para concluir, los estudiantes reflexionan sobre lo aprendido acerca de eficiencia energética y robótica. El docente aplica un breve control de comprensión en forma de quiz o hoja de trabajo interactiva. Esto puede incluir una mezcla de tipos de preguntas (opción múltiple, respuesta corta o actividad de arrastrar y soltar si es digital).
Por ejemplo, algunas preguntas podrían ser:
· “¿Qué componente de FOSSBot usa más energía? (A. Sensor ultrasónico, B. Motores de las ruedas, C. LED)” – los estudiantes responderían motores (reforzando la Actividad 1).
· Otra pregunta: “Verdadero o Falso: La batería de un robot dura más si apaga los motores cuando no se mueve” – respuesta Verdadero (Actividad 3).
· También puede haber preguntas que requieran cálculo u observación de la Actividad 2 (por ejemplo: “A 50% de velocidad, FOSSBot recorrió 40 cm en 5s; a 100% recorrió 80 cm en 5s. ¿Cuál consumió más batería, o fue igual? Explique brevemente”). Los estudiantes podrían responder que 100% de velocidad usó más energía aunque fue más rápido.
Finalmente, el docente lidera una breve discusión: “¿Cómo se relaciona lo que hicimos con FOSSBot con el ahorro de energía en el mundo real?” Se anima a los estudiantes a citar ejemplos (apagar luces y dispositivos no usados, evitar el motor en ralentí, tomar rutas más cortas al colegio, etc.). Esta reflexión solidifica la conexión entre las actividades prácticas de robótica y los objetivos más amplios de sostenibilidad ambiental: los estudiantes comprenden que pequeños cambios en comportamiento o diseño (ya sea en código o en la vida diaria) pueden generar ahorros significativos de energía. Comprenden que la tecnología y la programación pueden usarse para reducir el desperdicio de energía, haciendo que tanto los robots como los sistemas del mundo real sean más sostenibles.
Para realizar 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
Hardware del FOSSBot y Uso de Energía
[image: Une image contenant texte, capture d’écran, conception

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]
Etiqueta los componentes: En la figura de arriba, identifica las siguientes partes de FOSSBot:
a. Motores/Ruedas – hacen que el robot se mueva (pista: las ruedas a los lados, impulsadas por motores en su interior).
b. Sensores ultrasónicos – parecen “ojos” en la parte frontal; detectan la distancia a los obstáculos.
c. Sensores de luz – indicados por los símbolos de sol; detectan la luz ambiental.
d. Batería – dentro del robot (no visible aquí), proporciona energía a todos los componentes.
e. Indicador LED – una luz RGB en el robot (visible en la parte frontal/superior) que usa algo de energía.

Discusión sobre el uso de energía:
¿Qué partes de FOSSBot crees que consumen más energía de la batería? Encierra tus elecciones: (motores, sensores, LED, altavoz, microcontrolador).
Explica tu razonamiento: _______________________________________________________.

Reflexión sobre la duración de la batería:
¿Por qué es importante que los ingenieros sepan qué componentes del robot utilizan más energía? Escribe una idea:
_______________________________________________________________.
(Ejemplo de respuesta: “Para que puedan mejorar esas partes o usarlas de forma inteligente para que la batería dure más.”)
Activitdad 2
Familiarización con el entorno de programación de FOSSBot
Usando una herramienta de creación de imágenes (como https://h5p.org/image-hotspots), se crearán puntos interactivos sobre los botones en la imagen de abajo para describir la función de cada uno:
· Guardar el código
· Página inicial de la interfaz de FOSSBot
· Ejecutar el programa
· Detener la ejecución del programa
· Papelera
· Paleta de bloques
· Zona de colocación de bloques
Actividad 2 – Descubrimiento práctico
Enciende el FOSSBot. Espera unos segundos para que se conecte a tu red local..
1. En un ordenador o portátil conectado 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..
2. Sube [image: Une image contenant blanc, symbole, Police, conception

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.] el proyecto “obstacle black box.xml”.
3. Haz click en editar. [image: ]
4. Ejecuta[image: Une image contenant vert, Graphique, logo, symbole

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]el proyecto.
5. ¿Qué observas?
………………………………………………………………………………………………………………………..
………………………………………………………………………………………………………………………..
6. Ve a la página principal [image: ] de la interfaz de FOSSBot.
7. Selecciona configuración[image: ]
8. Cambia el valor de “obstacle detected True if sensor value smaller than” para que FOSSBot se detenga relativamente cerca de cualquier obstáculo. Guarda los cambios.
9. Vuelve al modo de edición[image: ] en la tarea “obstacle black box.xml”. 
10. Ejecuta[image: Une image contenant Graphique, cercle, vert, Caractère coloré

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.] el proyecto.
11. ¿Qué observas?
……………..………………………………………………………………………………………………………..
………………………………………………………………………………………………………………………
12. Si FOSSBot no se detiene en la posición correcta que esperabas, repite los pasos 7–12

Actividad 3
Experimentación con la Potencia de los Motores
1. Programa tu robot para que se mueva en línea recta hasta situarse a 15 cm del obstáculo de la escena.
[image: Une image contenant texte, capture d’écran, Police, nombre
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0. Registra, observando en Copellia, cuánto tiempo tardó en recorrer esta distancia.
……………………………………………………………………………………………………………………………..
0. Crea una variable llamada “tiempo” para registrar el tiempo desde fossbot-app y inicialízala (valor = 0).[image: ].
3. ¿Dónde deberías colocar este bloque en el código?…………………………………………………………………………………………………………………….……..
0. Activa el temporizador al inicio del código.[image: ]
1. Al final del código (excluyendo repeticiones), el tiempo transcurrido debe mostrarse en la pantalla de la fossbot-app..
[image: Une image contenant texte, capture d’écran, Police, logo
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0. Desactiva el temporizador al final del código[image: ]
1. Guarda tu proyecto[image: Une image contenant cercle, conception

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.] y ve a la página principal de la aplicación[image: ]
2. Ve a los ajustes de FOSSBot[image: Icono

Descripción generada automáticamente] y cambia los valores de velocidad del motor derecho e izquierdo:
“Left motor speed 0–100%” y “Right motor speed 0–100%” a 100%. Guarda los cambios del parámetro. 
3. Regresa al proyecto de velocidad[image: Une image contenant outil, conception

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.] y ejecútalo nuevamente[image: Une image contenant Graphique, cercle, vert, Caractère coloré

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.].

En esta actividad, probaste FOSSBot con distintos niveles de potencia del motor y mediste distancias. Usa tus datos y observaciones para responder a las preguntas siguientes:
Completa la tabla de datos:
(Si aún no lo hiciste, rellena los resultados de tu experimento.)

	1. Ajuste de Potencia del Motor (% velocidad)
	Distancia recorrida en 5 segundos (cm)
	Velocidad aproximada (cm/s)

	50% de potencia
	________
	________

	100% de potencia
	________
	________


2. Basándote en el promedio de la clase, con 50% de potencia el robot recorrió aproximadamente ______ cm, y con 100% de potencia recorrió aproximadamente ______ cm en el mismo tiempo.
(Ejemplo: 50%: 40 cm, 100%: 80 cm.)

3. Velocidad vs. energía:
¿Qué prueba crees que usó más energía de la batería: la de 50% de potencia, la de 100%, o ambas aproximadamente igual? Explica tu respuesta.
Respuesta:

· 
(Pista: La ejecución al 100% consumió más corriente —los motores trabajaron más—, así que aunque fue más rápida, probablemente usó energía más rápido. La ejecución al 50% usó menos potencia por segundo, pero tardó más en recorrer la misma distancia. Muchos factores pueden influir en esto, pero en general, una mayor potencia implica un mayor consumo de energía.)
4. Consideración sobre la eficiencia: Si FOSSBot necesitara recorrer una distancia fija (por ejemplo, 1 metro), ¿recomendarías que fuera muy rápido o moderadamente rápido para usar la energía de manera eficiente? _______________.
¿Por qué?
Explicación: __________________________________________________________

Comenta con tu grupo.
(Piensa en cosas como la fricción o el esfuerzo del motor: una velocidad extremadamente alta puede desperdiciar energía en forma de calor y requerir más potencia. Hay una velocidad óptima que no es ni demasiado lenta ni demasiado rápida.)

5. Conexión con el mundo real: Los coches en la autopista suelen tener mejor eficiencia de combustible a velocidades moderadas que a velocidad máxima. ¿Cómo se relaciona esto con tu experimento del robot?
Respuesta: _______________________________________________________________
(La respuesta podría mencionar que tanto los coches como los robots usan más energía cuando van muy rápido, porque el motor debe trabajar más contra fuerzas como la resistencia del aire o la fricción. Por eso existe una “velocidad óptima” que ahorra más energía.)


Actividad 4
Ahora programaste FOSSBot para comportarse de maneras más eficientes en cuanto al uso de energía. Responde estas preguntas sobre la actividad:
1. Planificación de ruta eficiente:
Dibuja un mapa sencillo abajo (o en la pizarra) del recorrido que hizo tu robot para llegar al destino rodeando un obstáculo. Luego, dibuja una ruta alternativa que podría ser más larga. Marca cuál ruta es más corta.
(El alumnado dibuja dos rutas: una corta, quizá con una pausa, y otra más larga. Etiquetan las distancias.)
· ¿Qué ruta usaría menos energía para el robot? ________________ (¿la ruta más corta o la más larga?)
· ¿Por qué? _________________________________________________________
Guía de respuesta:
La ruta más corta generalmente significa que el robot recorre menos distancia, usando menos batería en total. Incluso si tuvo que hacer una pausa, si los motores estaban apagados durante la pausa, casi no gastó energía. Una ruta más larga implica que los motores deben funcionar durante más distancia/tiempo, consumiendo más energía de la batería.

2. Uso de sensores:
¿Qué sensor utilizaste para detectar el obstáculo y cómo ayudó eso a ahorrar energía?
· Sensor: ____________________ (por ejemplo, sensor ultrasónico).
· Ayudó a ahorrar energía porque: _____________________________________________
Ejemplos:
· “El sensor ultrasónico detectó el obstáculo a 10 cm, así que el robot pudo detenerse antes en lugar de chocar contra él y empujarlo. Detenerse antes evita desperdiciar energía intentando mover un objeto bloqueado.”
· “El sensor permitió al robot decidir tomar una ruta más corta cuando ‘vio’ que el camino estaba libre, evitando un desvío largo.”


Actividad 5
Actividades de evaluación de conocimientos
¿Qué componente de FOSSBot consume más energía durante el funcionamiento?
a) Sensor ultrasónico
b) Indicador LED
c) Motores
d) Microcontrolador
¿Qué estructura de programación permite que el robot cambie su comportamiento en función de una condición (por ejemplo, detenerse cuando se detecta un obstáculo)?
a) Variable
b) Evento
c) Bucle
d) Si… entonces… si no
Cuando se aumenta la velocidad (potencia) de los motores de FOSSBot, el consumo de energía generalmente:
a) Disminuye
b) Permanece igual
c) Aumenta
¿Qué acción ayuda a mejorar la eficiencia energética del robot?
a) Mantener los motores encendidos mientras el robot está detenido
b) Aumentar la velocidad lo máximo posible
c) Apagar los motores cuando el robot no se está moviendo
d) Hacer que el robot tome un camino más largo
¿Qué estrategia es más adecuada para reducir el consumo de energía durante el movimiento del robot?
a) Elegir la ruta más larga hacia el destino
b) Moverse siempre a la velocidad máxima
c) Optimizar la ruta y evitar movimientos innecesarios
d) Ignorar la información de los sensores
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