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Ecolnteracciones: Simulacion de redes troficas

con Micro:bit y Artec

Tema central

Tema central

Simulacidn de relaciones ecologicas en un ecosistema (plantas, herbivoros y
depredadores) utilizando comunicacidn entre dispositivos Micro:bit y estructuras
fisicas con piezas Artec.

Objetivos y tareas

Objetivos de aprendizaje

1.

.

Construir representaciones fisicas de plantas, herbivoros y depredadores con piezas
Artec.

Programar Micro:bit con distintos tipos de reacciones segln el tipo y proximidad de
otro ser vivo.

Colocar los elementos en un entorno simulado (habitat).

Observar, analizar y explicar las interacciones traficas que se producen.

Formular hipotesis sobre cambios en el equilibrio del ecosistema.

Tareas didacticas

Ll 2l

Programar desplazamientos del robot Otto para simular el recorrido de figuras
geomeétricas en el suelo,

Contar v convertir los pasos del robot a centimetros o metros.

Calcular el perimetro sumando los lados medidos por Otto.

Aplicar las farmulas correspondientes para hallar el drea de la figura recorrida.
Presentar los resultados en grupo y compartir el codigo utilizado.
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Relaciones interdisciplinarias
Asignaturas relacionadas

1. Tecnologia: Programacion con bloques y uso de la radio para comunicacion
entre Micro:bits.

2. Educacidn Artistica: Disefio y construccion fisica de seres vivos con Artec.

Lengua Castellana: Descripcion oral y escrita de las interacciones observadas.

4. Educacidn en Valores: Concienciacion sobre la sostenibilidad y la conservacién
de ecosistemas.

w

Aplicaciones practicas

1. Comprensidn activa del funcionamiento de una red tréfica.

2. Observacion de causas y consecuencias dentro de un sistema ecoldgico.
3. Identificacién de problemas medioambientales y formulacién de soluciones.

Recursos y materiales necesarios
Recursos fisicos

Placas Micro:bit (una por grupo).

Piezas Artec para construir representaciones fisicas de los seres vivos.
Cinta para delimitar zonas del ecosistema en el aula o suelo.

Carteles o tarjetas con el rol asignado a cada grupo (planta, herbivoro o
depredador).

b o

Recursos digitales

1. Ordenadores con acceso a internet.
2. Posibilidad de proyectar el cédigo o mostrar simulaciones.

Estructura de la sesion

Introduccién

1. Explicacidn de los movimientos del Sistema Solar: rotacion, traslacion y la
relacion entre la distancia al Sol y la velocidad orbital.

2. Presentacion del reto: programar a Otto para seguir la 6rbita que tendria un
planeta alrededor del sol.
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Desarrollo

Cada grupo decora su Otto como el planeta asignado al equipo.
Reconocen cudl seria la érbita del planeta en el escenario.

Programan el robot para que avance en circulo.

Ajustan la velocidad o los tiempos de espera entre pasos para simular la
velocidad relativa del planeta.

o o

Cierre

Cada grupo explica las caracteristicas de su planeta.
Reflexién guiada: é Qué planeta se movia mas rapido? é¢Por qué hay diferencias
en las velocidades orbitales?

Resultados esperados

Aprendizajes clave

1. Comprension del modelo heliocéntrico del Sistema Solar.

2. Relacién entre la distancia al Sol y la duracién de la drbita.

3. Capacidad de programar secuencias simples con intencion educativa.

4. Desarrollo del pensamiento cientifico, la observaciéon activa y la expresién oral.
Productos finales

1. Robot HP Otto programado y decorado como un planeta.
2. Simulacion grupal del Sistema Solar en el aula o el patio.
3. Presentacién oral de cada grupo.

Notas adicionales
Sugerencias
« Se puede grabar la simulacién en video para revisarla o compartirla.
+ Integrar efectos de sonido o iconos LED personalizados seglin especie.

» Repetir la actividad cambiando roles entre grupos para comprender distintas
perspectivas.

Posibles ampliaciones

« Simular fenémenos como deforestacién, sequia o introduccién de especies
invasoras.
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« Afadir sensores (temperatura o luz) para simular condiciones ambientales
reales.

« Ampliar el nimero de interacciones programadas para crear una red ecoldgica
mas compleja.

Ejemplo de programacion
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OC motor M2 v motise: Fersard v

BC motor ML motioe: Braks v

B¢ astor K3 motiem: Braks *




