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Introduccion
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 Este estudio integra tres pilares principales:

— Un enfoque centrado en el aprendizaje,

— El uso de la tecnologia, y
— Un curso de matematicas basado en la fisica.

 El salon de clases, las actividades disefiadas, el
uso de la tecnologia y las estrategias didacticas
se combinan con el objetivo de mejorar la
comprension de las matematicas a través del

aprendizaje activo.




Aprendizaje
Centrado en
el Alumno




Enfoque centrado en el alumno
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 Las investigaciones indican que un ambiente
centrado en el estudiante mejora el aprendizaje.

 Para favorecer el poner al estudiante en el centro
del binomio ensefanza-aprendizaje, este estudio
utiliza un diseno fisico del aula basado en el
proyecto SCALE-UP (Robert Beichner).
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Sala ACE: Fisicamente
CWDI
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* 8 mesas circulares « 1 mddulo de impresion ﬂ

* 4 Proyectores . 1 mesa de o
* 4 Pintarrones demostracion = (43 5




’{? Sala ACE: Distribucion
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En cada mesa se tiene: T°t735 |
» 3 equipos de 3 alumnos AImnos

1 profesor
3 calculadoras . 1 asistente
» 3 computadoras | 1




Sala ACE: Tecnologia
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* Tecnologia = = INSTRUMENTS
— Notebooks |

— Calculadoras TI-Nspire
* CBR
e Sensor de temperatura
* Sensor de voltaje

— Clickers
| — Software especializado:
Maple14 . y.oe
* Mathlab

e SimCalc MathWorlds |
— Simuladores

%WOlframj\ ‘p[ 4 — Internet



“ Y~ Uso de tecnologia: Software especializado
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Actividades usando Maple
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Pl Curso de Matematicas
Basado en la Fisica
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Curso de Matematicas
Basado en la Fisica
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La problematica: Predecir el valor de una
magnitud que esta cambiando con respecto a otra

magnitud.

Idea clave: para construir la respuesta:

Cambio en la magnitud

Razon de cambio que se quiere predecir
de la magnitud

Cambio en la magnitud
de la que depende 1
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" Si se sabe que . . .

[Ia Razdn de Cambio ]-—) [ se representa con ]

el Modelo Lineal




' Si se sabe que . . .
23252250 [Ia Razdn de Cambio ]-—) se representa con ]

es Constante el Modelo Lineal

Si se sabe que . .

la Razén de == | se representa con el
[ Cambio es Lineal [Modclo Cuadrético }

Cambio Uniformemente Aczlerade

\




Si se sabe que . . .

23-255513(/ | la Razén de Cambio | —eeed>
o [es Constante

se representa con ]

el Modelo Lineal

Si se sabe que . .

la Razén de == | se representa con el
[ Cambio es Lineal Modelo Cuadrdtico J

[Ia Razdn de Cambio | =———> [se representa con el]

es Cuadradtica Modelo Cibico
o Lamolo LdriTudo JNTormiT2e JITTormiT2e OITTormis




' Si se sabe que . . .

v
23.225Zare [la Razén de Cambio ]-ﬁ

se representa con ]

.
es Constante el Modelo Lineal ‘
Camoio Uniformz

Si se sabe que . .
la Razén de == | se representa con el
[ Cambio es Lineal Modelo Cuadrético
Cambio Uniformemente Agtlerade
Si se sabe que .
la Razén de Cambio | === | se representa con el
es Cuadrdtica Modelo Cubico
\, amoio Laiirude Uniformirze ormitze Difformis
N
la Razén de Cambio | =————=) | se representa con el 1 Boe,
Modelo Polinomial i 1y
A Ry
. e
sucesivas razones de ARE

camoio es constante W
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JJ J!J de sucesivas razonzss de

Pero no todas las magnitudes se comportan asi .
Consideraremos los casos:
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Cuando el comportamiento Cuando el comportamiento de la 1 ?\3
de la magnitud es Periédico magnitud es de tipo Exponencial & l—s

Campios Pzriddico vy Exponzncial




Implementacion en el aula
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 Detonador:

— Situacion en un contexto familiar para el alumno: el
movimiento en una dimension (cinematica)

e Posicion
* Velocidad
e Aceleracion

e Continuacion:
— Situaciones en otros contextos o

* Clerre:

. . o - ;

— Profundizar en los contenidos matematicos 7
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Caida libre usando el detector de movimiento
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= *Basada en la actividad

) por S. Valero, G.

Meéxico.

A. del Castillo, P.
Ventura and M. Torres
Cd. Madero, Tamp.,

Razon de cambio
instantanea disenada

Barba,



j% Actividad TI-Nspire
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Analisis de situaciones dinamicas




Actividad TI-Nspire *
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Analisis de situaciones dinamicas
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Analisis de situaciones dinamicas: i x

Graficas de posicion y de velocidlad en la (1.26,22.2)

caida libre de un objeto.

Por: Ricardo de la Garza

con bEl de posicion contra tiempo. Mueve el i
Modificado por: GEDMAT m| .y =
a blanco (c::u::rd|enad55 de posicion) para &
vit) = '.f0+ar A
* Ly
Ademas en este tipo de situaciones la I_'D’asa_do en A_‘n?ISI_S de
posicion del objeto varia de forma cuadratica: S|_tuac:|ones dinamicas
disefiada por Ricardo de
la Garza , Monterrey, NL,
X)) = x +v t+iat2 I -
0 "0 = Mexico




Actividad TI-Nspire *
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Analisis de situaciones dinamicas

[

N ER 5 O e
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S .

*Basado en Analisis de
situaciones dinamicas

disefiada por Ricardo de la
ot e Garza, Monterrey, NL,

Meéxico
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Por su atencion:

iMuchas gracias!

Contacto:

angeles.dominguez@itesm.mx




