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1. IDENTIFICACIÓN DEL ESCENARIO
1.1 Título del escenario
Light control with light sensor

1.2 Grupo de edad
13–14 años
Currículo: Educación secundaria inferior
Área temática: Algoritmos y programación de sistemas informáticos
Temas/Subtemas: Resolución de problemas con herramientas de programación. Programación de robots y automatización.
Resultados de aprendizaje esperados:
Se espera que los estudiantes aprendan a:
· Utilizar y programar el sensor de luz FOSSBot.
· Diseñar e implementar estructuras de repetición algorítmica (repetir mientras, repetir hasta, repetir veces).
· Comprender el uso de condiciones para la toma de decisiones por parte de un robot.
· Relacionar las condiciones ambientales (luz/oscuridad) con el comportamiento visual y cinético.
· Interpretar el comportamiento de un robot basándose en datos de sensores..

1.3 Duración estimada
45 minutos

1.4 Áreas temáticas implicadas
Tema del escenario:
Uso de la robótica educativa para detectar condiciones de luz y oscuridad y ajustar automáticamente el comportamiento de un robot.
Asignaturas:
• Informática: pensamiento algorítmico, condiciones, repeticiones, sensores, automatización.
• Ciencias naturales: luz, oscuridad, intensidad lumínica, detección de cambios ambientales.

1.5 Conocimientos previos

· Tener familiaridad básica con entornos de programación visual como Scratch.
· Comprender conceptos básicos de programación (estructuras de bucle y condición).
· Saber qué es un sensor y cómo se utiliza.
· Tener experiencia básica en el uso de FOSSBot.
· Ser capaz de trabajar en pequeños grupos (3–5 personas).

1.6 Propósito del escenario
El escenario tiene como objetivo comprender cómo un sensor de luz puede guiar el comportamiento de un robot. A través de la alternancia continua entre luz y oscuridad, los estudiantes observan cómo el algoritmo toma decisiones y se adapta al entorno.
Al finalizar el escenario educativo, los estudiantes serán capaces de:

· Conectar el FOSSBot a la red local y ejecutar programas ya preparados.
Interpretar el funcionamiento del sensor de luz a través del comportamiento del robot.
· Distinguir el uso de diferentes tipos de repetición dentro de un mismo algoritmo.
· Relacionar los colores del LED con los estados del sistema (luz/oscuridad).
· Describir con palabras el flujo de un programa basado en condiciones.

1.6.1 Learning Objectives/Outcomes 
The scenario aims to: 
• Promote experiential and exploratory learning. 
• Develop algorithmic and computational thinking. 
• Enhance understanding of the relationship between sensors and automation. 
• Cultivate observation and reflection skills.

2. DESARROLLO DEL PLAN DE CLASE
2.1 Descripción de las Actividades de Enseñanza y Aprendizaje
La enseñanza se basa en el aprendizaje experiencial y exploratorio. Los estudiantes trabajan en pequeños grupos (3–5 personas) e interactúan con FOSSBot, observando cómo reacciona a los cambios de iluminación.
El flujo de actividades incluye:
Actividad  1
Los estudiantes discuten cuándo se considera que un espacio está oscuro o iluminado y qué dispositivos cotidianos utilizan sensores de luz.
Actividad 2
Los estudiantes predicen cómo un robot podría "entender" que se encuentra en la oscuridad y cómo podría indicarlo.
Actividad 3
Los estudiantes se conectan al FOSSBot a través de la red local.
En una computadora conectada a la misma red, abren un navegador (Chrome o Firefox) y van a la dirección:
http://fossbot-000.local:8081
Descargan y abren el proyecto:
Ejemplo de Sensor de Luz – código en bloques
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Los estudiantes ejecutan el proyecto.
¿Qué observan?
………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………
Actividad 4
Los estudiantes experimentan con diferentes condiciones de iluminación (linterna, sombreado del sensor) y observan:
· cuándo cambia el color del LED,
· cuándo cambia la dirección del movimiento,
· cuándo termina o comienza una repetición.
Actividad 5
Los estudiantes describen el flujo del programa de forma oral o escrita:
· qué ocurre en la oscuridad,
· qué ocurre cuando se detecta luz,
· cuál es el papel de cada tipo de bucle.

Principio del formulario

Final del formulario



2.2 Hojas de trabajo
Actividad 1
Se pide a los estudiantes que observen el espacio e identifiquen cuándo se considera oscuro y cuándo está iluminado. Luego discuten en grupos:
· ¿Cómo puede un robot "entender" que está oscuro?
· ¿Qué papel puede desempeñar un sensor de luz en un sistema automatizado?
Las respuestas se resumen en la hoja de trabajo.

Actividad 2
Los estudiantes correlacionan las situaciones de iluminación con los colores del LED, tal como se usan en el código del robot.
Completan la siguiente tabla:
	Entorno
	Estado
	Color del LED
	Interpretación

	Oscuro
	Rojo
	Estado de advertencia
	

	Iluminado
	Verde
	Estado de operación normal
	




Discuten por qué estos colores específicos son adecuados para la retroalimentación visual.

Actividad 3
Enciende el FOSSBot y espera unos segundos a que se conecte a tu red Wi-Fi local.
En una computadora o laptop conectada a la misma red que el FOSSBot:
1. Abre el navegador Chrome o Firefox.
2. Ve a: http://fossbot-000.local:8081/
3. Descarga y abre el proyecto Ejemplo de Sensor de Luz.
4. Presiona Editar y luego Ejecutar.
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Los estudiantes observan el comportamiento del robot y responden:
¿Qué notan cuando:
· está oscuro?
· se detecta luz?
· cambia la dirección del movimiento?
………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………


Actividad 4
Los estudiantes experimentan con el sensor de luz:
· cubriendo el sensor con la mano,
· iluminándolo con una linterna o lámpara.
Registran en la hoja de trabajo:
· qué bucle se activa cada vez,
· qué mensaje aparece,
· qué color de LED se enciende.
El objetivo es que comprendan que la condición del sensor controla el flujo del programa.

Actividad 5
Se pide a los estudiantes que describan el funcionamiento del programa con palabras, respondiendo:
· ¿Cuándo se usa el bucle “repetir mientras”?
· ¿Cuándo se usa el bucle “repetir hasta”?
· ¿Por qué existe un bucle “repetir 10 veces”?
· ¿Cómo “decide” el robot qué hacer?
La actividad concluye con una breve reflexión sobre cómo se utiliza una lógica similar en sistemas del mundo real (por ejemplo, luces automáticas).
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