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ABP

Project (Problem) —Based
Learning

.. Qué es el Aprendizaje
Basado en Proyectos?

Conjunto de tareas basadas en la resolucion de preguntas o
problemas a través de la implicacion del alumno en la toma
de decisiones y procesos de investigacidon de manera

relativamente auténoma que culmina con un producto final

presentado ante los demas (ones, Rasmussen, & Moffitt, 1997)

El aprendizaje esta guiado por el desarrollo de un proyecto

Antonio.barrientos@upm.es
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Consideraciones de ABP
aplicacion

Centrado en el estudiante. El estudiante dirige, el profesor observa

Objetivo cercano a los estudiantes. Resultados observables y
compartibles con los observadores. Poderlo ensenar

Posibilidad de hacer la investigacion de primera mano, no por terceros
Buena planificacion: Principio, Medio y Final bien definidos.
Problemas de mundo real. NO abstraccion

Alineado con el Curriculo de sus estudios

Posibilidad de recibir realimentacion de expertos. Que sea valorado
Posibilidad de ser evaluado-calificado

w >
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Consideraciones de ABP
aplicacion

|. Oportunidad de aplicar el pensamiento reflexivo y autocritico
J. Seinvierte el orden

Tengo conocimientos—> Puedo abordar un problema

Tengo un problema > Necesito conocimientos (“lnvestigacion”)

Aprendizaje activo . (etses-Exposiciones, Grupos de trabajo)

Evaluacidon continua (e profesor conoce de primera mano el estado del progreso)
Enfasis en el significado (o se memoriza)
Libertad=Responsabilidad - Automotivacion

El profesor observa, modula la dificultad, ayuda en los tropiezos, refuerza,
alienta y motiva

0czZ=Er X

mf_m A} csic

Antonio.barrientos@upm.es
CAR-UPM-CSIC

¢ QUE SE APRENDE HACIENDO PROTOTIPOS DE ROBOTS? A=



ABET: Accreditation Board for Engineering
and Technology

Organizacion sin animo e lucro dedicada a la acreditacién de
programas de educacion universitaria o terciaria en disciplinas
de ciencias aplicadas, ciencias de la computacién, ingenieria y

tecnologia.
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El plan de ABET

estudios debe garantizar ....

A. An ability to apply knowledge of mathematics, science, and engineering.
B. An ability to design and conduct experiments, as well as to analyse and interpret
data.
C. An ability to design a system, component, or process to meet desired needs within
realistic constraints such as economic, environmental, social, political, ethical,
health and safety, manufacturability, and sustainability.
Competencia globalizadora (resolucién de problemas, creatividad, integracion)
D. An ability to function on multidisciplinary teams.
E. An ability to identify, formulate, and solve engineering problems.
F. An understanding of professional and ethical responsibility.
G. An ability to communicate effectively.
H. The broad education necessary to understand the impact of engineering solutions
in a global, economic, environmental, and societal context.
|.  Arecognition of the need for, and an ability to engage in life-long learning.
J. A knowledge of contemporary issues.
K. An ability to use the techniques, skills, and modern engineering tools necessary
for engineering practice. m.':.mbd‘ esie
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Cybertech -

Competicidon abierta a todo el personal de la UPM
Desde el curso 2000-2001 (114 anosj)
Especialmente orientada a no iniciados (Ayudandoles)
Gran numero de participantes

Desde Octubre hasta Abril

232 inscritos (53 equipos)

15 equipos de estudiantes de primer curso y 26 de
segundo
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Cybertech

FUERTE TUTORIZACION

Alumnos mentores (RESET) Cada equipo tiene un
alumno tutor

« Se les da un maletin con material (Arduino, etapa
potencia, soldador, polimetro, herramientas)

« Se imparten 5 talleres
 Introduccion al Arduino
» Soldadura-Sensores
« Etapas de potencia
» Diseno y construccion del vehiculo
« Control (reguladores)
« 3 “Checkpoint”

> . A ,.»,9;‘\ -
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Pruebas para diferentes
niveles
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;.Claves del exito?

(14 anos 232 inscritos)

APUNTATE AL MAYOR CONCURSO DE ROBOTICA DE LA UPN. @ e Amm‘

PRESENTACION EL 51 DE OCTUBRE A LAS 12230 EN EL SALON DE ACTOS DE LA ETSH.
DEPARTRAMENTO
+HINFO RESET.ETSH.UPM.ES/ES/PROJECTS /CYBERTECH2015/ S e

NDUSTRIRL.




Cybertech

ORGANIZACION

Ambiente MUY divertido Al (= o
.4~ %

Apoyo de la Escuela }/n;; =

Implicacién directa de otros alumnos ——
Doctorado desde 2000 a 2011
Reset desde el 2012

Protagonismo y libertad del alumno

El objetivo es que NADIE se quede por el camino (>Mejorar la
autoconfinaza)

Los profesores supervisando y pinchando, pero dando libertad

a,csm
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Dificultades de Cybertech

Enorme carga de trabajo para la
organizacioén

Casi todos los equipos parte de cero
« \ehiculo = Instrumentacion = Algoritmica

ﬁ\ >

Las “ANSIAS” del saber hacer > Primar el

“funciona” al “aprendo”

Antonio.barrientos@upm.es
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NO somos Manitas
NO somos Chapuzas
NO somos Makers




Qué aprenden con
Cybertech?

e (Confianza en si mismos

* Organizar su tiempo
 Trabajar juntos

 Importancia de los detalles
» Electrénica (limpia)
» Mecanica (robusta)
* Programacion (estructurada)

« Control (adecuado)

8 , csic
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s cuanto se aprende?
k. &
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3.5. Descripcién de los Algoritmos de Aprendizaje:

En primer lugar vamos a describir el espacio de estados utilizado. Estructurada como si
se tratase de un espacio de las configuraciones, lo llamaremos ‘Matriz_de_Angulos’ (10x10):

6,

[-90,-90] | [-90,-72] | [-90,-54] | [-90,-36] | [-90,-18] | [-90,0]) | [-90,18] | [-90,36] | [-90,54] | [-90,72]

[-72,-90) | [-72,-72] | [-72,-54) | [-72,-36) | [-72,-18) | [-72,0) | [-72,18] | [-72,36] | [-72,54] | [-72,72]

Aceleracion X Velocidad X [

-54,-90) | [-54,-72) | [-54,-54) | [-54,-36] | [-54,-18) | [-54,0) | [-54,18] | [-54,36] | [-54,54] | [-54,72
100 20 [-54,-90] | [-54,-72] | [-54,-54] | [-54,-36] | [-54,-18] | [-54,0] | [-54,18] ] | 154,54] | [-54,72)

[-36,-90]) | [-36,-72] | [-36,-54) | [-36,-36] | [-36,-18) | [-36,0) | [-36,18] | [-36,36] | [-36,54] | [-36,72]
0 0

(-18,-90) | [-18,-72] | [-18,-54) | [-18,-36) | (-18,-18) | [-18,0) | [-18,18] | [-18,36] | [-18,54] | [-18,72)

-100 -20 (09 | (072 | (0-54) | (0-36) | (028 | (00 | (018 | (0.36] | 054 | (0,72
0 20 40 0 20 A i
Aceleracion Y Velocidad Y (18,90) | (18,72) | (18-54) | (18.36) | (18,:18) | 18,0) | (18,28) | (18.36] | (18,54) | [18,72)
100 10
(36,-90) (36,-72) (36,-54] (36,-36] [36,-18]) [36,0) [36,18) [36,36) 36,54] 36,72)
o o [54,-90] | [54,-72) [54,-54] [54,-36) | [54,-18) [54,0) | [54,18] | [54,36] | [54,54] [54,72]
.100 '10 (72,-90) (72,-72) 72,-54) [72,-36] [72,-18) [72,0) [72,18) [72,36) [72,54) 72,72)
0 20 40 20 &
Aceleracion Z Velocidad Z 6,
200 200 Valores de angulo para cada
// servo
100 0 —
[ SECUENCIA 1 [8]3]1]s]2]6[a]7] secuencias SECUENCIA4 |
0 -200
0 20 40 0 20 4 Y
» 110001
~ T —

dngulo del servo
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Laboratorio -

de robotica

* Asignatura optativa Master en Automatica y
Robdtica (3 ECTS)

* Desde el curso 2011-2012
 Entre 8 y 15 alumnos por curso
 Alumnos formados en la parte teorica.

* Fijar objetivos y Dejar hacer

 Ligera supervision y reorientacion

* Los objetivos cambian cada curso/grupo

Antonio.barrientos@upm.es
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Objetivos cambian

cada curso
2011-2012 Control S
- Robot Movil (Rhex) T

« Robot Manipulador (Delta)

- 2012-2013 Inteligencia

« Arana evolutiva
* Robot portero

2013-2014 Locomocion

« Submarino
« Trepacables

Antonio.barrientos@upm.es , " N\ =R
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2014-2015

« Control , velocidad y percepcion

Air Hockey ™

ntonio.barrientos
CAR UPM-CSIC



;. Qué aprenden con -

laboratorio de Robotica?

* |ntegran conocimientos de las diferentes asignaturas
del master
 Vision por computador
 Inteligencia Artificial
« Cinematica de Robots
« Guiado Navegacion y Control
* |Integran algoritmos con el sistema real (Hw in the loop)
« Labview
« Matlab-Simulink
« Habilidades constructivas
« Diseno Cad
« Electronica
« Mecanica
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s cuanto se aprende?
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Robotica -

* Asignatura obligatoria en el GITI
especialidad Electronica Automatica

« 85 alumnos matriculados (17 equipos)
« 6 ECTS. Temario clasico Rob Manipulador y Mévil

* Trabajo de construir y controlar un robot.
40% de la nota

Antonio.barrientos@upm.es . CN\NIR
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Seguimiento Continuo -

 Instrucciones claras y completas

* Cronograma .
* Sugerencia Roles 1
 Objetivos y criterios de puntuacion

 Tutoria continua ademas de 2
tutorias presenciales+1
Introduccion al Labview

« Web con recursos, consejos, |

videotutoriales (continua

actualizacion)
é}r&t;nlijol:.’kl)ﬁ_rcr:igrlméos@upm_es ¢, QUE SE APRENDE HACIENDO PROTOTIPOS DE; mnamm tovncBarrion



Resultado observados

 Tendencia a la cinematica Cartesiana (desacople con la teoria) W
* Conocimiento emergente A\

Control resuelto en velocidad
Sincronizacion

Calibracion

Intérprete de instrucciones

« Autoaprendizaje (FPGA-I12C — Labview - OpenCV) A\

» Gran carga horaria (40h - 25% mas de lo planificado) ¥

» Costo (=200 € autofinanciado) W

 Temor equivocarse =»

» Algunos grupos MUY lejos de saber hacer (primera experiencia) W
* En general satisfaccion (recomiendan que se repita) A\
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.En qué les he insistido? -

(Y a ellos les ha costado aceptar)

Lo importante no es
conseguir la meta. Importa
recorrer el camino

« Es bueno equivocarse. Se
obtiene provecho

 Lidiar con el entorno,
sea éste

« Si es facil, aporta poq
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s cuanto se aprende?
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Riesgos y Reflexiones
Problemas

Quedarse con la parte constructiva
 EI Robot es solo la excusa.
» Lo importante son los conocimientos (de la materia y transversales)
Incorrecta gestion del tiempo
Frustracion. (No sale, No puedo, No sé, NO....)
Rigidez
* Del alumno
» Del profesor

El profesor recibe criticas. Debe asumir que el fin esta por encima de
estas

El profesor aumenta significativamente su carga de trabajo
Dificultad en una evaluacién objetiva y diferencial
Presupuesto

mim‘} csic
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Ventajas

Reflexiones

Autoconfianza
« Al final FUI capaz (sali¢, Si pude, Ahora ya sé,...)

Aprender a buscar conocimiento y soluciones
Experiencia en la gestion de equipos
Creatividad (Flexibilidad del alumno y profesor)
Motivacion (del alumno y profesor)
Responsabilidad

Transversalidad

Capacidad critica (y autocritica)

Contacto alumno-profesor
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Recomendaciones

Reflexiones

finales

« Como el proyecto es la excusa y no la
meta, es aplicable a muchas asignaturas

* Aplicarlo en su justa medida

(¢, Qué somos? jjSomos Ingenieros, Fisicos, Matematicos,...jj)

* Minimizar la improvisacion del profesor
* Poner Hitos intermedios y puntuarlos
* Buscar la ayuda de alumnos veteranos

 Fomentar la importancia del camino y no
de la meta.
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IAhijj ¢ Y al final queé se

_ Reflexiones
aprende haciendo
prototipos de robots?

El Alumno

Robotica Transversales
 Nociones de mecanica » Gestionar el tiempo
* Nociones de electronica » Gestionar el grupo
» Control cinematico de Robots « Autoformarse
* Regulacion « Ser creativos
« Labviewy Matlab « Descubrir que se es capaz (con la

ayuda de la amistad si es preciso)

 Programacion
Mostrar tus resultados

* Integracion

El Profesor

Creatividad, Flexibilidad, Organizacién, Confianza en sus alumnos y en si mismo

mim‘} csic
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Gracias por atenderme

SESTO ES
APRENDIZAJE?




	ABP
	ABET
	Experiencias
	Cybertech
	Laboratorio de Robotica
	Robotica

	Reflexiones



