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Matematicas

Pre Algebra

Medias y X X X X X X

Umbrales

(promedios)

Fracciones X X X X X

Relaciones y X X X X X X

proporciones

Unidades y X X X X X X X X

conversion de

unidades

Pi X X X

Comparaciones X X X X X X X

(<,.>3)

Patrones X X

Escalas y modelos X

de escalas

Orden de X X X

operaciones

Angulos y grados X X X X X

Nameros X X

negativos
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XY

Proyectos e
investigaciones

Toda velocidad
hacia adelante

Girar a la derecha

Palmada de
puesta en

marcha, palmada

Seguir las lineas

de guia

Deteccion de
obstaculos

Engranajes

Ruedas y
distancia

Giros medidos

Frecuencia frente

a amplitud

Rastreo mas

ineas

dodel

rapi

Campo de vision

Engranajes y
velocidades

Hola, me llamo...

Parada completa

Subir una rampa

Algebra y ecuaciones

Resoluciéon de
ecuaciones

Reconocimiento
de variables

Resoluciéon de
variables

Uso de modelos
matematicos para
representar
relaciones
cuantitativas

Gréficos y datos

Representacién
grafica de datos

Reconocimiento
de tendencias en
un grafico

Creacion de un
modelo

Uso de modelos
para explicar un
concepto

Uso de datos
como prueba para
responder
preguntas
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Proyectos e
investigaciones

Girar a la derecha
marcha, palmada
Frecuencia frente

a amplitud
Parada completa
Subir una rampa

Seguir las lineas
Campo de vision
Hola, me llamo...

Toda velocidad
hacia adelante
Palmada de
puesta en

de guia
Deteccion de
obstaculos
Engranajes
Ruedas y
distancia

Giros medidos
Rastreo mas
rapido de lineas
Engranajes y
velocidades

Geometria

Medicion lineal X X X X X X

Radio, diametro y X X X X X X
circunferencia

Ubicacion X X X X X X X X X X X X X

Coordenadas X
espaciales

Comprensién de X X X X X X X X X X X
relaciones entre

objetos 3-D

Analisis de datos y probabilidades

Recogida de datos X X X X X X X

Organizacion de X X X X
datos en un
diagrama o gréfico

Andlisis de datos X X X X X X X X

Uso de datos y X X X X X X X X X X
evidencias para

llegar a una
conclusién

Resolucion de problemas

Aplicacion de X X X X X X X X X
estrategias para

resolver
problemas

Reflexion sobre la X X X X X X X X X X X X X X
resolucion de

© Copyright 2006 Carnegie Mellon Robotics Academy 3/10



(' PROFESOR - Normas XY

problemas
« - ® .

Proyeciose | 5 | & g 8 . |E | g|8 i |8 &

investigaciones Se 5 gl 2 o o = n@ | 2 > I o %
o8| S L Tl = © () 2 « @ = > n 9 K] 1S =
S w® Ccal| g c 3 o - S ST = o L | = 5 =
R S0 .| ®© oS | T o Q c 2 o% © T & Q o c
S O © -8 csf__U = @ O 0 c % o 1S o5 D o o (=l o) 1S @ =]
c C| = ERO S 3 8«5 © 'O% %) > 53 Q. C 5 - -g =
5G| ® o=l o2 | 84 > o8 o o £ 0 = S >0 | 8 o o
o gl = TS C| © o [T le] c S0 = Lo G\% [ c o o @ =]
c| O ooEl Vo [alre) w X s O] L © x'® O w > T o wn

Conexiones y comunicacion

Reconocimientoy | y X X X X X X X X X X X

uso de conexiones

entre ideas

matematicas

Aplicacion de las X X X X X X X X X X X X X

matematicas en

contextos externos

a las matematicas

Comunlc_:auon de X X X X X X X

pensamiento

matematico

(lestlaaiel lenguaje X X X X X X

matematicas para

expresar ideas
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Conceptos por nombre

Proyectos e
investigaciones

Ciencias fisicas

Toda velocidad
hacia adelante

Girar a la derecha

Palmada de puesta

en marcha,

palmada de paro

Seguir las lineas de

guia

Deteccion de
obstaculos

Engranajes

Ruedas y distancia

Giros medidos

Frecuencia frente a

amplitud

Rastreo mas rapido

de lineas

Campo de visién

Engranajes y
velocidades

Hola, me llamo...

Parada completa

Ciencias

Subir una rampa

Movimiento,
posicién, direccion
y velocidad de un
objeto

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

Centro de masa

Medicion (lineal o
con sensores)

Energia (calor, luz,
electricidad,
movimiento
mecdnico, sonido)

Propiedades del
sonido y ondas
ultrasénicas
(longitud de onda,
amplitud, tono)

Propiedades de la
luz (capacidad de
reflexion, color)

Masa y fuerzas
(par, calado)

Engranajes y
relaciones (ventaja
mecanica)

Magquinas sencillas
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Experimentacion

Unidades X X X X X X X X

Hipétesis X X X

Recogida de datos X X X X X X

y verificacién de

los mismos a

través de mdltiples

pruebas

Andlisis de datos X X X X X X

Célculos de error X X

Organizacion/repr X X X

esentacion grafica

de datos

Control X X X X X

experimental,

condiciones y

variables
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Conceptos por nombre
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Sistemas
Sensores X X X X X X X X X X X
Elementos X | X X | x| x| x X X X | X
mecanicos /
maguinas sencillas
Localizacion de X X X X X X
problemas
Investigacion de X X X X X X X X X X X X X
disefio
Equilibrios de X X X X X X X
disefio
Ventajas
mecénicas
Elementos gue X X X X X X X X X X X X X X X
funcionan juntos
(sistemas)
Transporte X | X X X X X X X X X X X
Controles X X X X X

© Copyright 2006 Carnegie Mellon Robotics Academy 7110



(' PROFESOR - Normas XY

Proyectos e
investigaciones

Girar a la derecha
Palmada de puesta

en marcha,
Rastreo mas rapido

Frecuencia frente a
de lineas

Seguir las lineas de
Ruedas y distancia
amplitud

guia
Parada completa
Subir una rampa

Toda velocidad
hacia adelante
palmada de paro
Deteccion de
obstaculos
Engranajes
Giros medidos
Campo de visién
Engranajes y
velocidades
Hola, me llamo...

Programacion

Irjsf[rucciones X X X X X
l6gicas de
programacion

Bucles X X X

Miltiples métodos X X X X
producen el mismo
comportamiento

Depuracién X X X

Visualizacion de X X X X X X
valores de entrada
(sensor)

Conexiones

Tecnologia en X X X X X X X X X X X X X X
sociedad

Objetivo de la X X X X X X
tecnologia

La tecnologia X X X X X X X X X
como herramienta

Uso del trabajo en X X X X X X X X X X X X X X X
equipo para

producir
tecnologia

Beneficios no X X X X X X X X X
previstos y

consecuencias de
la tecnologia
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Conceptos por nombre
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Comunicacion

Trabajo en equipo

Trabajo en equipo X X X X X X X X X X X X X X X
para lograr un
objetivo

Lluvia de ideas; x| x| ox x| x| x| ox X x | x| x
posibles soluciones

Composicion

Redaccion X X X X X X X X X X X X X X X
explicativa para

abordar una

cuestion

Resumen de X X X X X X X X X X X X

eventos pasados

Soporte a la X X X X X X X X X X X X X X X

argumentacién/de
sacuerdo para un
tema
Comparacién/ X X X X X X X
contraste de
disefios y opciones
Descripcién de X X X X X X X X X X
vinculos con el
mundo real
Organizacion de la X X X X X X X X
informacion

Razonamiento con X X X X X X X X X X X X X
evidencias
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XY

Proyectos e
investigaciones

Toda velocidad

hacia adelante

Girar a la derecha

Palmada de puesta

en marcha,

palmada de paro

Seguir las lineas de

s

guia

Deteccion de
obstaculos

Engranajes

Ruedas y distancia

Giros medidos

Frecuencia frente a

amplitud

as rapido

7

7

Rastreo m

de lineas

Campo de visién

Engranajes y
velocidades

Hola, me llamo...

Parada completa

Subir una rampa

Interacciéon humano-robot

Descripcion del
impacto del robot
en humanos o sus
consecuencias

Uso de robots
para expresar
emociones

Comprension

Busqueda de
informacion clave
en problemas de
palabras

Extrapolacién de
conocimientos
para hacer
prondsticos

Comunicacion de
la comprension de
fenémenos fisicos
através de
palabras e
imagenes
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