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Qué es COLDEX?

COLDEX tiene como objetivo el desarrollo y el uso de nuevos enfoques
IT y herramientas computacionales para promover experimentacion
cientifica, modelado y simulacién en el entorno repartido en una
comunidad intercultural (europeo-latinoamericana) de aprendices.
Nuestros esfuerzos resultaran en la creacién de escenarios innovadores
pedagdgicos. Un denominador comun para el terreno de aprendizaje es
el estudio de fendmenos visuales y otros perceptivos, incluyendo
medicion astrondmica y sismica, ambos de perspectiva cientifica y
subjetiva experimental. El proyecto empezara con grupos de aprendizaje
local compartiendo un rico contexto cotidiano. Los grupos de estudiantes
son comprendidos entre educacion alta secundaria y académica baja.
Herramientas informatizadas de colaboracion contribuiran a formar
acceso integrado sincrono/asincrono a una memoria de grupo a niveles
diferentes.

Quimica, biodiversidad, seismologia, astronomia ...
éstos son los sectores cientificos, que se retinen en el proyecto COLDEX.

Partiendo de la idea pedagdgica de "challenge based learning" (aprender
a través de retos), promovemos grupos de estudio, desde grupos de
cara a cara hasta comunidades de aprendizaje internacionales. Los
estudiantes pueden tener aqui una vista realista en el trabajo cientifico.

py Distintas "digital
experimentation toolkits"
(juego de herramientas de
experimentacion digital)
contienen herramientas
virtuales y fisicas, que
posibilitan actividades para
el aprendizaje con objetivos
abiertos.

Utilizando un "learning
object repository" (LOR -
archivo de objetos de
aprendizaje) los estudiantes
pueden encontrar gente con
intereses parecidos. El LOR
apoya la recuperacién de
modelos y datos, la reutilizacion de los objetos de aprendizaje y la
creacion de comunidades de aprendizaje entre Europa y Latinoamérica.




el acceso a datos cientificos y en la comunicacion de los

aprendices con aparatos remotos. Entre ellos estan un
observatorio con un telescopio de alta calidad y una »V . \
estacion para medir los seismos en Chile. LA A& )

Los retos tecnoldgicos se asientan en la manejabilidad, (OL):

La asi llamada "construction of realities" (construccion de realidades)
consta de experimentos, escenarios virtuales y artefactos, que apoyan
otros tipos de experiencias perceptivas. "Abstract and conceptual
modelling" (modelado abstracta y conceptual) emplea tanto formalismos
como esquemas informales, posibilitado por la combinacidon de
herramientas visuales para la ilustracion de conceptos con
representaciones mas bien formales como "system dynamics" (dindmica
" sistematica).

)pen User Scheme

unidades locales de aprendizaje intercambiaran sus ideas y
sultados en una "Open User Scheme" (modelos abiertos de usuario).
OLDEX es transcontinental, porque se origina de una cooperacion

experiencias y conocimientos cientificos en una comunidad multicultural
'y basada en variadas experiencias.



Escenario astronomico

El escenario astrondmico trata de objetos espaciales como la luna o
los planetas y asteroides de nuestro sistema solar y mas alla.
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Escenario sismico

El escenario sismico consta de la investigacion de fendmenos
geologicos, especialmente el descubrimiento de Epi- y Hypocentros
de terremotos mediante datos sismicos auténticos.

Sismografos en Chile

Encontrar los hipocentros
bajo la superficie terrestre

Calculacion de epicentros de datos auténticos en un entorno
colaborativo.



Escenario de plantacion en el espacio
Dentro del escenario de la diversidad 2,1[.-5{,1 Roagadaliomn
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como el cultivo de las plantas es un aspecto critico sobre la vida en el
universo. Usando herramientas de simulacion (arriba), herramlentas de
investigacion cientifica (derecha y abajo) y

camaras para el cultivo de las plantas
(tubos  biologicos, izquierda), los
estudiantes experimentaran para observar los efectos de cambiar en el
entorno factores como el CO,, la temperatura y la humedad. Optimizar las
condiciones de crecimiento y entender el papel de las plantas en la ingenieria
avanzada que soporta el sistema de vida son los aspectos principales de este
escenario.
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Information about Basil
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Harvest practicas may vary from growar to grawar © o
depending on crop growth, handling, and product
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Robot en un laberinto: Escenario Maze

En el Escenario Maze los aprendices deben ayudar a [&emconret =] 1 B4

un robot, a salir de un laberinto. Dos aspectos | Fraemm Feaen Hie
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Software PDA para dirigir el

Robot Lego Mindstorms
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Entorno de modelacion Cool Modes con laberintos, robots y codigos
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http://www.coldex.info
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