Evaluacion del proceso de aprendizaje del alumnado 3°CYR

En relaciéon con las técnicas e instrumentos de evaluacion:

* Las técnicas a emplear seran variadas para facilitar y asegurar la evaluacion integral
del alumnado y permitir una valoracion objetiva de todo el alumnado; incluiran
propuestas contextualizadas y realistas; propondran situaciones de aprendizajes y
admitirdn su adaptacion a la diversidad de alumnado. Se utilizar4 para cada técnica, los

siguientes instrumentos de evaluacion:

INSTRUMENTOS Y TECNICAS de evaluacion:
e De observacion:
o Guia diaria de observacion
o De desempefio:
o Cuaderno
o Proyecto (maqueta + memoria)
o Actividad TIC (trabajo de investigacion, simulador, procesador texto,
presentacion, programacion, ...)
¢ De rendimiento:
o Prueba escrita o digital
o Prueba oral

En relacién con los momentos de la evaluacioén:

+ La evaluacion sera continua sin perjuicio de la realizacion, a comienzo de curso, de
una evaluacion inicial. En todo caso, la unidad temporal de programacion sera la

situacién de aprendizaje.

* Las técnicas e instrumentos deberan aplicarse de forma sistematica y continua a lo

largo de todo el proceso educativo.
En relacion con los agentes evaluadores:

e Se utilizard la heteroevaluacion, la autoevaluacién y la coevaluacion.

Respecto a las tareas o trabajos entregados fuera de plazo, salvo casos justificados, se

valoraran como maximo con un 5.

A continuacién, se determina en qué momento se aplicara cada instrumento de
evaluacion, segun los criterios de evaluacion e indicadores de logro que evaltan, asi
como los agentes evaluadores (heteroevaluacion, la autoevaluacién y la coevaluacion)

y los criterios de calificacion.



32 CONTROL Y ROBOTICA
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SA 1 SIMULANDO SISTEMAS DE CONTROL CON SCRATCH: SEMAFORO, BARRERA DE GARAJE Y ROBOT

RASTREADOR.
tUACIG Criterios de | | ;-2 dores de logro Instrumentos de evaluacion Profesor Participacion
S|tuaC|dqn de evaluacion g Alumnado
aprendizaje Critero de EVALUACION
calificacion(%) | peso (*0) HETERO AUTO co
| | 3.1.1. 20% e Exposicion oral. v v v
3.1 60%
3.1.2. 80% e Actividad TIC, valoracién de las préacticas. v v
11.1. 50% i i igacio v
SA 1 | 11 | 20% b Trabajo de investigacion.
112 50% ®  Prueba escrita. v
12 10% 1.2.1. 100% e Exposicion oral. v v v
2.1 10% 2.1.1 100% e  Trabajo de investigacion v
SITUACION DE IDENTIFICADORES
CONTENIDOS CRITERIOS

APRENDIZAJE

DE LOGRO

SAL.
SIMULANDO
SISTEMAS DE
CONTROL CON
SCRATCH:
-SEMAFORO
-BARRERA DE
GARAJE
-ROBOT
RASTREADOR.

- Concepto de programa. Lenguajes de programacion.

- Software de control a través de programacion visual con
bloques. Diagramas de

flujo: simbologia. Bloques de programacién. Estructura
secuencial y de control

(condicionales y bucles).

3.1 Comprender la funcién que
cumplen los programas y
lenguajes de programacion en
la resolucion de problemas,
aplicando dicha compresién a la
casuistica de la

robdtica. (CP2, CP3, STEMS,
STEM4, CD2, CC2).

3.1.1 Entiende el papel de
los lenguajes de
programacion, para
desarrollar el software de
funcionamiento de los
distintos sistemas de
control que se le plantean
al alumno.

3.1.2 Disefia programas
con bloques con
estructuras sencillas
secuenciales,
condicionales y bucles.

- Sistemas automaticos de control. Definicion y componentes
caracteristicos:
adaptadores, comparadores, controladores y actuadores.

1.1 Reconocer sistemas
automaticos de control en el
entorno cotidiano, identificando
cada una de las partes que lo
constituyen y explicando el
funcionamiento del

conjunto. (CCL2, CCL3, STEM1,
STEM2).

1.1.1. Identifica la
existencia de un sistema
de control, detras del
funcionamiento de muchos
automatismos de su
entorno cotidiano.

1.1.2. Explica el
funcionamiento general de
un sistema automatico de
control sencillo.




- Tipos de sistemas de control: Lazo abierto y cerrado.
Representacion gréfica de

sistemas automaticos de control. Necesidades y aplicaciones
de los sistemas

automaticos de control. Ambito industrial y domética.

1.2 Valorar la importancia de los
sistemas automaticos de control
tanto en el &mbito industrial
como en el civil y doméstico,
ejemplificando en artefactos
tecnoldgicos

cotidianos. (CCL1, STEM1,
STEM?2).

1.2.1 Pone ejemplos de
artefactos tecnolégicos
que basan su
funcionamiento en un
sistema automatico de
control, en el ambito
industrial, civil y
doméstico.

- Origen y evolucion de la robotica. Clasificacion general de los
robots.
Aplicaciones de los robots.

2.1 Identificar los diferentes tipos
de robots existentes, valorando
la contribucion de estos a la
resolucién de problemas en los
diferentes sectores de la
sociedad (industrial, civil y
domeéstico). (STEM1, CD2,

CPSAA4).

2.1.1 Identifica diferentes
tipos de robots y como dan
solucién a problemas de
diferentes sectores de la
sociedad (industrial, civil y
doméstico).

SA 2 CONTROLANDO BARRERA DE GARAJE CON ARDUINOBLOCKS

Criterios de : L N
i i ., Indi r logr Instrumentos de evaluacion Profesor |Participacion Alumnado
Sltuaczjo‘n de| evaluacion dicadores de logro strume P
aprenaizaje Critero de EVALUACION
calificacion(%) | Peso (%) HETERO AUTO co
| | 2.4.1. 20% e Prueba escrita. v
2.4 25% 2.4.2. 40% Actividad TIC, valoracion de las practicas. v v
2.4.3. 40% Actividad TIC, valoracion de las practicas. v v
| | 251 30% Prueba escrita. v
25 25% - - -
252 70% Observacion en el aula de informatica de Tecnologia. v
3.2 25% 3.21 100% Actividad TIC, valoracion de las practicas. v v
34 20% 3.4.1 100% Observacion en el aula informética de Tecnologia v
2.2 5% 221 100% Exposicion oral v v
SA2. - Tipos de sensores. Sensores digitales: pulsador, interruptor y |2.4 Conocer y distinguir los 2.4.1. Distingue entres
CONTROLANDO de equilibrio. diferentes tipos de sensoresy  [sensores digitales y
Circuitos tipicos para sensores. actuadores que pueden analogicos.
BARRERA DE GARAJE | Actuadores: zumbadores, motores de corriente continua formar parte de un robot,
CON servomotores, implementando de modo fisico [2.4.2. Implementa de
p . . . ;- .
ARDUINOBLOCKS Leds. /o simulado sus circuitos forma fisica o simulada
- Caracteristicas técnicas y funcionamiento. Circuitos tipicos sensores digitales
para actuadores. basicos.




- Caracteristicas de la unidad de control compatible con
hardware y software

libres. Conexidn de sensores y actuadores con la unidad de
control.

- Tipos de entradas y salidas (analégicas y digitales).

- Comunicacion con el ordenador y otros dispositivos digitales.

Conexion

alambrica e inaldmbrica (wifi, infrarrojos, bluetooth y telefonia
movil). Internet de

las Cosas (loT).

caracteristicos en funcion de sus
caracteristicas técnicas. (STEM1,
STEM4, CD2).

2.5 Conocer las caracteristicas
de las unidades de control,
compatibles con el hardware
ly software libres, utilizando de
modo fisico y/o simulado sus
conexiones, entradas y
salidas tanto analégicas como
digitales y describiendo sus
diferentes partes, conociendo
los sistemas de comunicacion
que pueden utilizar. (STEML1,
STEM4, CD2).

2.4.3. Implementa de
forma fisica o simulada
actuadores basicos.

2.5.1 Conoce las
caracteristicas de una
unidad de control (placa
IArduino).

2.5.2. Sabe usary
conectar entradas y
salidas a una unidad de
control (placa Arduino) de
forma simulada.

- Software de control a través de programacion visual con
bloques. Diagramas de

flujo: simbologia. Bloques de programacioén. Estructura
secuencial y de control

(condicionales y bucles).

-Proceso de subida del programa de software a la unidad de
control.

3.2 Disefiar programas
completos de control mediante
programacion por bloques, a
través de diverso distinto
software, compatible con
software libre, resolviendo los
requerimientos inicialmente
fijados en los retos, y depurando
ly autocorrigiendo defectos.
(STEM2, STEM4, CD2, CD5,
CPSAAS5, CE1).

3.4 Subir adecuadamente los
programas creados a la unidad
de control, formando parte

de la documentacion técnica de
resolucion de proyectos y
utilizando adecuadamente las
licencias necesarias para la
comparticién de documentos y
programas. (CCL3, STEMS,
CD5, CPSAA3, CE3, CCEC4).

3.2.1. Desarrolla
programas de control con
lenguajes de
programacion de bloques,
que resuelven el problema
de control planteado como
reto.

3.4.1. Descarga los
programas de control
disefiados de forma
correcta a la unidad de
control.




- Arquitectura de un robot: sensores, actuadores, 2.2 Identificar y clasificar las 2.2.1. Identifica los
microprocesador y memoria. distintas partes que componen [sensores y actuadores

un robot, describiendo la \vistos en clase, dentro de
funcion que realizan dentro del [las partes de un robot y
mismo, asi como los principios |del funcionamiento final de
que rigen su éste.

funcionamiento. (CCL3, STEM2,
STEM4).




SA 3 CONTROLANDO ROBOT RASTREADOR CON ARDUINO TEXTUAL

Situacién de (é\r/';%';’; g r? Indicadores de logro Instrumentos de evaluacién Profesor Participacion
aprendizaje I Criterio de | Peso (%) EVALUACION
calificacion (%) HETERO ~ AUTO ~ CO ~
3.3. 35% 3.3.1. 100% ° Actividad TIC: valoracién de las practicas v v
3.4. 10% 3.4.1. 100% ° Observacion en el aula de informatica de Tecnologia. v
24 359 2.4.4, 50% ° Actividad TIC: valoracion de las practicas v v
SA3 2.45. 50% ° Actividad TIC: valoracion de las practicas v v
2.5. 10% 2.5.3. 100% [ Observacion en el aula de informética de Tecnologia. v
2.6. 5% 26.1. 100% R Trabajo de investigacion. v
2.3. 5% 2.3.1. 100% . Exposicion oral. v v

SA3. CONTROLANDO
MOVIL RASTREADOS
CON IDE ARDUINO

- Software libre de control a través de lenguaje textual de
programacion por cédigo: Estructura, tipos de datos, variables,
funciones, condicionales, bucles,

operadores aritméticos y compuestos, librerias.

- Depuracion de programas de control. Defectos de precision:
mecanismos de

autocorreccion.

-Proceso de subida del programa de software a la unidad de
control. Documlaentacioén técnica de un proyecto. Tipos de
licencias para compartir documentacién y programas.

3.3 Disefiar programas
completos de control mediante
software de lenguaje textual,
compatible con software libre,
resolviendo los requerimientos
inicialmente fijados en los
retos, y depurando y
autocorrigiendo defectos.
(STEM2, STEM4, CD2, CD5,
CPSAAS5,

CE1).

3.4 Subir adecuadamente los
programas creados a la unidad
de control, formando parte

de la documentacion técnica de
resolucion de proyectos y
utilizando adecuadamente las
licencias necesarias para la
comparticién de documentos y
programas. (CCL3, STEMS3,
CD5, CPSAA3, CE3, CCEC4).

3.3.1. Desarrolla
programas de control con
lenguajes de
programacion textual, que
resuelven el problema de
control planteado como
reto.

3.4.1. Descarga los
programas de control
disefiados de forma
correcta a la unidad de
control.

- Tipos de sensores.
Sensores analdgicos: de intensidad de luz, de temperatura, de

rotacion,

2.4 Conocer y distinguir los
diferentes tipos de sensores y

actuadores que pueden

2.4.4. Implementa de
forma fisica o simulada




optoacopladores y de distancia. Caracteristicas técnicas y
funcionamiento.

Circuitos tipicos para sensores.

- Actuadores: zumbadores, relés, motores de corriente continua
servomotores,

leds, pantallas LCD.

- Caracteristicas técnicas y funcionamiento. Circuitos tipicos
para actuadores.

- Caracteristicas de la unidad de control compatible con
hardware y software

libres. Conexion de sensores y actuadores con la unidad de
control.

- Tipos de entradas y salidas (analégicas y digitales).

formar parte de un robot,
implementando de modo fisico
ly/o simulado sus circuitos
caracteristicos en funcién de sus
caracteristicas técnicas. (STEM1,
STEM4, CD2).

2.5 Conocer las caracteristicas
de las unidades de control,
compatibles con el hardware
ly software libres, utilizando de
modo fisico y/o simulado sus
conexiones, entradas y
salidas tanto analégicas como
digitales y describiendo sus
diferentes partes, conociendo
los sistemas de comunicacion
que pueden utilizar. (STEML1,
STEM4, CD2).

2.6 Conocer las conexiones de
distintos elementos de entrada y
salida a unidades de

control, compatibles con el
hardware y software libres,
conectandolas con el ordenador
ly otros dispositivos digitales,
tanto de forma alambrica como
inalambrica, poniendo en

\valor la potencialidad del Internet
de las Cosas (loT). (STEM2,
CD2, CPSAA4).

sensores analdgicos
bésicos.

2.4.5. Implementa de
forma fisica o simulada
actuadores mas
avanzados.

2.5.3. Sabe usary
conectar entradas y
salidas a una unidad de
control (placa Arduino) de
forma fisica.

2.6.1 Conoce las
posibilidades del internet
de las cosas cuando se
utilizan unidades de
control (placa Arduino).

- Movimientos y localizacién: grados de libertad (articulaciones)
y sistemas de
posicionamiento para robot.

2.3 Conocer los tipos de
movimientos que realiza un
robot, comprendiendo los
métodos

utilizados para posicionarlo
conociendo la relacion entre las

articulaciones y grados de

2.3.1. Conoce los tipos de
movimiento que es capaz
de realizar un robot y su
relacion con sus grados de
libertad.




libertad del mismo. (STEM1,
STEM2, STEM4).







