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'I r T E Viaje de sus Hijos:
a \ )e Ia Idea al Ecosistema Autonomo

Casa Pasiva
(Fundamentos Sostenibles
y Disefio 3D)

Inteligencia y

Automatizacion
(Datos, 1Ay Control)

Proyecto Estrella
(Navegacion Autonoma vSLAM)
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Agricultura de

Precision
(Ecosistema
Autnsuflmente)
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qmplazamientn Inteligente:
 Analisis topografico detallado, &
orientacion solar estratégicay - B Prototipado Virtual:

aprovechamiento del desnivel \ T T T e
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Estudio termodinamico de
formas optimas (cubo, esfera,
domo) para maximizar la

retencion de energia natural.
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Fase 2: El Cerebro del Sistema

(Automatizacion e IA)

k 1. Captura (Edge): Registro constante
de temperatura y luz utilizando placas
micro:bit v2 y sensores.
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3. Accion (Control): Despliegue del

modelo (Edge Computing) directamente

en la placa para anticipar escenarios y
activar sistemas fisicos, como la
ventilacion predictiva automatizada
mediante relés.
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ventanas de 10 minutos al futuro.

2. Nube (Modelado): Los datos suben a
Google Colab, donde los alumnos entrenan
modelos predictivos de Inteligencia
Artificial (Regresion Lineal) simulando
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. Fase 3: Agricultura de Precision y Equilibrio L
| ;

1. Gestion Integral:
Explotacion sostenible y
administracion de una finca
de %% hectarea.
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2. Ciclo Ecoldgico Perfecto: R PR

Implementacion de rotacion de w0 NS LT i A NN A
cultivos a 4 afios (patatas, % e PR Ny o Sk
legumbres, raices, grama) en
estricta simbiosis con animales -
para garantizar la fertilidad 3
natural del suelo.
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3. Ingenieria Mecanica:
Disefio, construccion y control
(radio control y auténomo) de
maquinaria agricola a escala,
incluyendo tractores,
sembradoras y cosechadoras.

—
s,

¥ @ niubit



Proyecto Estrella: El Mini-Tractor Autonomo

Cerebro Alto (Decision):
Raspberry Pi 4/5 + Camara

Procesa el flujo de video en tiempo real y
ejecuta complejos algoritmos matematicos
de navegacion.

Cerebro Bajo (Ejecucion):
Arduino (Uno/Nano) + Driver L298N

Recibe las decisiones de la Raspberry y las
traduce en movimientos milimétricos
controlando motores DC (giros de 360°) y
servomotores SG90 para la dosificacion

exacta de semillas.
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¢.Como ve el Robot? Simulando GPS RTK Industrial

El Reto

La agricultura industrial usa satélites (GPS RTK),
pero esta tecnologia no funciona en
invernaderos o aulas.

236x114cm

La Solucion Niubit
Navegacion Visual (vSLAM) de bajo coste.

El Proceso

Una camara lee patrones visuales (Marcadores
ArUco DICT_4X4_50) 10 veces por segundo.

Mediante trigonometria, el robot calcula su
telemetria exacta (X, Y, rumbo) para trazar
pasadas paralelas de siembra en una trayectoria

de serpentina perfecta.
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El Arsenal Tecnologico: Las Herramientas del Futfuro

|
Hardware y
Robética

micro:bit,

Raspberry Pi y Pico,

Lego (Technic, NXT),
Motores y Sensores

industriales.
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Seal of academic excellence
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Software y

Lenguajes

Python,
microPython,
Scratch.
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Modelado y
Estructuras
Tinkercad,
Minecraft,
Strawbees.
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Preparados para el Mafiana%,

En el curso “Green House", sus hijos no solo construyen maquetas [l :
disenan soluciones sostenibles reales mediante pensamiento 5|stem|c0 £

inteligencia artificial e ingenieria de precision. Estan creando el futuro J

A A" i —T /‘»
>4/
.. -;—.—_..:,,_- III’
LH ..]W-.":_F#L

iBienvenidos al curso 2026-27! |
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