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Rubricas de Evaluacion:

Meta de comprensién: Disefia un robot autbnomo, teniendo en cuenta sus
actuadores y sensores, con el fin de resolver un problema del entorno.

Rubrica de Evaluacion: Disefio de un Robot Autbnomo

Criterio

Identificacion
del Problema

del Entorno

Bajo

No identifica
claramente un
problema del
entorno que
podria ser
abordado por
el robot

autébnomo.

Basico

Identifica un
problema del
entorno, pero
la descripcion
esvagao
poco precisa,
y la
justificacion es

limitada.

Alto

Identifica
correctamente
un problema
significativo
del entorno
gue puede ser
resuelto por el
robot
autobnomo,
proporcionand
0 una
descripcion
detallada y
una
justificacion

solida.

Superior

Identifica de
manera
excepcional un
problema
complejoy
relevante del
entorno,
demostrando
un profundo
entendimiento
de su
importancia y
complejidad, y
justificando de
manera

convincente la



Disefio de
Actuadoresy

Sensores

El disefio de
los
actuadores y
sensores es
rudimentario o
poco
adecuado
para resolver
el problema

identificado.

Disefa
algunos
actuadores y
sensores
basicos, pero
la selecciony
configuracion
son limitadas
ensu
funcionalidad

y eficacia.

Disefia
actuadores y
sensores
adecuados y
funcionales,
considerando
cuidadosamen
te su
capacidad
para abordar
el problema
identificado y

Su interaccion

con el entorno.

necesidad de
una solucion

mediante un

robot

auténomo.

Disefia de
manera
excepcional
actuadores y
sensores
avanzados y
sofisticados,
demostrando
una
comprensién
profunda de su
funcionamiento
y su potencial
para resolver el
problema de
manera

efectiva.



Planificacion
del
Comportamie

nto Autbnomo

La
planificacion
del
comportamien
to autbnomo
del robot es
poco clara o
inadecuada
para abordar
el problema

del entorno.

Proporciona
una
planificacion
basica del
comportamien
to autbnomo
del robot, pero
puede carecer
de detalles o
coherencia en
la secuencia

de acciones.

Proporciona
una
planificacion
claray
detallada del
comportamient
0 autébnomo
del robot,
describiendo
de manera
precisa las
acciones que
llevara a cabo
para resolver
el problema

identificado.

Proporciona
una
planificacién
excepcional del
comportamient
0 autébnomo del
robot,
demostrando
una
comprensién
profunda de las
estrategias y
algoritmos
necesarios
para abordar el
problema de
manera
eficiente y
efectiva.



