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RESUMEN

La Robdtica Educativa es un medio de aprendizaje, en el cual participan las personas
que tienen motivacion por el disefio y construccion de creaciones propias (objeto que
posee caracteristicas similares a las de la vida humana o animal). Estas creaciones se
dan en primera instancia de forma mental y posteriormente en forma fisica, los cuales
son construidos con diferentes tipos de materiales y controlados por un sistema

computacional, los que son llamados prototipos y simulaciones.

El objetivo de la ensefianza de la Robdtica, es lograr una adaptacion de los alumnos a
los procesos productivos actuales, en donde la Automatizacién (Tecnologia que esta
relacionada con el empleo de sistemas mecanicos, electronicos y basados en
computadoras; en la operacion y control de la produccion) juega un rol muy importante.
Sin embargo la robdtica se considera un sistema que va mas alla de una aplicacion

laboral.

Algo que también cabe mencionar en el estudio de la Robdtica, es la gran necesidad de
una perfecta relacion entre el Software y el Hardware del Robot, ya que los

movimientos que realizara éste Robot es un acoplamiento entre lo fisico y lo l4gico.

La Robdtica Educativa se centra principalmente en la creacion de un robot con el Gnico
fin de desarrollar de manera mucho mas practica y didactica las habilidades motoras y
cognitivas de quienes los usan. De esta manera se pretende estimular el interés por las
ciencias duras y motivar la actividad sana. Asi mismo hacer que el nifio logre una
organizacioén en grupo, discusiones que permitan desarrollar habilidades sociales,

respetar cada uno su turno para exponer y aprender a trabajar en equipo.

PALABRAS CLAVES: Robotica, interactivo, conocimiento, habilidad y educativo.

10
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ABSTRACT

Educational Robotics is a learning environment in which people are motivated by the
design and construction of own creations (object that has properties similar to those of
human or animal life characteristics) involved. These creations are given in the first
instance and later mental shape in physical form, which are built with different materials

and controlled by a computer system, which are called prototypes or simulations.

The purpose of teaching robotics is to achieve an adaptation of students to current
production processes, where automation (technology that is related to the use of
mechanical, electronic and computer-based systems, in the operation and control of
production) plays a very important role. But robotics is considered a system that goes

beyond an employment application.

Something that also include the study of Robotics, is the great need of a perfect
relationship between Software and Hardware Robot because the movements made this

Robot is a link between the physical and logical.

Educational Robotics focuses primarily on creating a robot for the sole purpose of
developing more practical and didactic motor and cognitive skills of those who use
them. This approach is intended to stimulate interest in the hard sciences and encourage
healthy activity. Also ask the child to achieve an organization in group discussions in

order to develop social skills, respect each turn to expose and learn about teamwork.

KEYWORDS: Robotics, interactive, knowledge, skill and education.

11
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INTRODUCCION

Este Proyecto de Tesis explora una nueva aplicacion de las teorias de Piaget sobre el
desarrollo cognitivo, es decir, el uso, como herramienta de ensefianza, de robots fisicos
concebidos como organismos artificiales. Utilizando sencillos kits de ensamblaje, los
estudiantes de todos los niveles son capaces de proyectar y construir robots reales que
simulan comportamientos de los animales. El proceso de construccion de robots reales
ayuda a los alumnos y alumnas a comprender conceptos relacionados con sistemas
dinamicos y complejos, en particular cbmo emerge un comportamiento global a partir
de dindmicas locales. Esto es hecho mediante procesos de construccion. Con el objetivo
de obtener el comportamiento deseado el estudiante modifica la “mente” y el cuerpo del
organismo artificial. La construccion de poblaciones de organismos artificiales ayuda al
estudiante a diferenciar entre los comportamientos observados a nivel individual (nivel
microscopico) y a nivel de poblacion (macroscopico). Ademas la presente tesis esta
dividido en Capitulos, el Capitulo | trata sobre el planteamiento del problema,
antecedentes y objetivos de la investigacion, el Capitulo |1 trata sobre el marco teorico,
marco conceptual e hipdtesis de la investigacion, el Capitulo 111 trata sobre el método de
investigacion, el Capitulo IV trata sobre la caracterizacion del area de investigacion, el
Capitulo V trata sobre la exposicion y analisis de los resultados y finalmente llegamos a
las conclusiones y recomendaciones. Por ende en la tesis se hace un estudio tomando en
consideracion la teoria de Darwin: Experimentando con organismos artificiales opuestos
a los biologicos es posible observar rapidamente los resultados de la seleccion,
reproduccion y mutacion. En este proyecto de tesis se muestra el uso de sistemas
inteligentes para ampliar nuestra vision de la realidad bioldgica, el cual podria
convertirse en una parte del curriculo de ciencias, tecnologia, Psicologia y biologia.
Durante la tltima década investigadores e industrias han propuesto y desarrollado cierto
namero de Kits para la construccion de robots, disefiados para estimular el aprendizaje
de conceptos y métodos relativos a la educacion de estudiantes en contenidos cientificos
tales como matematicas, fisica, informatica y mecanica. Los Kits incluyen pequefios
motores, sencillos sensores, ruedas, engranajes, poleas y reles; todo aquello que el
alumno puede necesitar para construir robots. Productos como LEGO Dacta y LEGO
CyberMaster incluyen cables o equipamientos de radio que posibilitan conectar el robot

con un ordenador personal. Esto permite al usuario controlar el invento.

12
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1.1. PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

No existe un modelo general que evalué la inclusién de la robética en la educacion y
los resultados que se obtienen al hacerlo, cuales son los pasos para desarrollar los

espacios interactivos con los nifios y jovenes de educacion primaria y secundaria.

Los niveles académicos de los estudiantes se encuentran debajo del promedio
normal esperado segun el informe de Progreso educativo Pert 2010 del Programa de
la Reforma Educativa en América Latina y el Caribe y el Grupo de Analisis para el

Desarrollo.

Tenemos un modelo educativo tradicional y del siglo pasado que resulta limitado para

los estudiantes envueltos en la nueva era del conocimiento.

El &rea de la robotica permite experimentar con los conocimientos tedricos adquiridos
y a la vez profundizar en los mismos. De ello, se deriva la importancia que debe darse
a esta herramienta en la ensefianza y en la preparacion de los futuros profesionales,
donde el alumno puede utilizarla como una herramienta mas para reforzar los

conocimientos que va adquiriendo en las distintas disciplinas.

1.1.1. PLANTEAMIENTO Y FORMULACION DEL PROBLEMA
GENERAL

¢ /En qué medida afectara la creacion de espacios interactivos usando modelos de

robotica en sus conocimientos y habilidades en los nifios y jovenes?

1.1.2. PLANTEAMIENTO Y FORMULACION DE LOS PROBLEMAS
ESPECIFICOS
e ;Por qué promover el uso de Robotica en las Instituciones Educativas?

e ;Cuales deben ser las caracteristicas de los ambientes de aprendizaje con

robética?
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1.2. ANTECEDENTES DE LA INVESTIGACION

1.2.1. ANTECEDENTES INTERNACIONALES

1.2.1.1. SITUACION EN ARGENTINA

En Argentina la Robdtica Educativa esta creciendo cada vez mas rapido. Distintos
centros de estudios, como por ejemplo RobotGroup, se estan abriendo y también
cuenta con un campeonato de robots para alumnos de colegios primarios y
secundarios llamado Roboliga. También se esta fabricando un sistema constructivo

de alta tecnologia llamado Multiplo.

1.2.1.2. SITUACION EN CHILE

En Chile, cada afio hay méas equipos de robdtica educativa que se organizan y
compiten en distintos torneos Inter escolares de robotica, entre otros. Muchas
organizaciones llevan afios trabajando en este tema y apoyando la creaciéon de
equipos de robdtica en los establecimientos educacionales, una de ellas es
Rotatecno, http://rotatecno.blogspot.com que ha formado 19 equipos de robotica en

Chile y ha capacitado a mas de 1000 jovenes en el tema.
1.2.1.3. SITUACION EN COLOMBIA

En Colombia, el grupo de investigacion Inteligencia Artificial en Educacion de la
Universidad Nacional de Colombia adelanta varios proyectos. A través de la
robética educativa se busca ensefiar a los adolescentes que estan mirando opciones
profesionales, cdmo construir robots con multiples mecanismos para censar un
ambiente de trabajo. Con la ayuda de ejemplos de construccién, se abordan varios

principios de la fisica mecanica, ondulatoria, electronica y la algoritmia.

También comprende la experimentacion de diversas teorias de aprendizaje, retando
a los actores del proceso educativo al cambio de un paradigma pasivo por otro

proactivo. Ver robot bipedo Nacho.

Actualmente también se desarrolla en menor escala, pequefios proyectos
metodoldgicos, en donde se estan incluyendo procesos inter-disciplinarios en
escuelas de la ciudad de Monteria, esto esta siendo llevado a cabo por un grupo de

investigacion, perteneciente a la Universidad de Cordoba, los cuales se encuentran
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elaborando un Modelo de Insercién de la Robotica Educativa en la Curricula

Escolar (LIamado Como Proyecto Mirece Cordoba).
1.2.1.4. SITUACION EN ESPANA

En el REAL DECRETO 3473/2000, de 29 de diciembre, por el que se modifica el
Real Decreto 1007/1991, de 14 de junio, por el que se establecen las ensefianzas
minimas correspondientes a la Educacion Secundaria Obligatoria en el marco de la
Ley Orgéanica de Ordenacion General del Sistema Educativo de Espafia se fijaron los
contenidos sobre control automético y robotica en la educacion secundaria en

Espana.
1.2.1.5. SITUACION EN MEXICO

En Chihuahua, al norte del pais, surge Sual Labs el cual consiste en la integracién
de materiales de robdtica y electronica, de desarrollo 100% nacional, en la que se
involucran: Guias curriculares, planes generales de cursos y manuales del alumno.
Con este tipo de productos se incentivan el conocimiento tecnoldgico, las
capacidades técnicas, el trabajo en equipo y las habilidades de anélisis, ayudando a

elevar la calidad de la educacién en México.

1.2.2. ANTECEDENTES NACIONALES

Hay planteamientos de propuestas para trabajar con robotica especificamente en la

region de Lima, en la Institucién Educativa Wernher VVon Braun

1.2.3. ANTECEDENTES LOCALES

Se registran concursos de robdtica que fomentan la creatividad de los nifios como
COINTTEC 2013 organizado por la Escuela profesional de Ingenieria Electronica de la
UNA — PUNO, donde participan varios colegios del departamento de Puno como: Maria
Auxiliadora, Gran Unidad Escolar San Carlos, Champagnat y otros. Este evento se lleva

organizandose todo los afios.
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1.3. OBJETIVOS DE LA INVESTIGACION

1.3.1. OBJETIVO GENERAL

Crear espacios interactivos para el desarrollo de conocimientos y habilidades,

mediante la robotica en la educacion.

1.3.2. OBJETIVOS ESPECIFICOS

e Demostrar el desarrollo de los alumnos en las distintas capacidades y

habilidades, en sus disefios de acuerdo al avance tecnoldgico.

e Implementar aulas interactivas para el uso adecuado de la robdtica por los

alumnos, utilizando herramientas como el kit de robética de Lego.
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2.1. MARCO TEORICO

2.1.1. ROBOTICA EDUCATIVA

Desde el aspecto “pedagogico”, la simulacion se ha convertido en una parte central
de las metodologias de estudio por las innumerables ventajas que se obtiene en su
utilizacion llevando al aula situaciones que de otro modo serian impensables. Si se
observan los avances que estd teniendo lugar la informética en la sociedad,
aplicada en distintas profesiones, el docente no puede ser un mero observador ante
este avance, es claro que las nuevas tecnologias estan pidiendo un relevo a la
ensefianza tradicional, y que los profesores han de dar ese paso de forma clara y
decidida, aportando ese cambio de metodologia, donde la transmisién de
informacion va a tener infinitas vias, dejando atras la época del pizarron y los libros
de texto como soporte casi Unico para la ensefianza-aprendizaje. El conocimiento de
la realidad viene mediatizado por diferentes medios simbdlicos (mapas,
matematicas, musica, lenguaje escrito, audiovisual, informéatica) y debido a sus
caracteristicas intrinsecas y a su relacion con la realidad simbolizada cada medio
ofrece una representacion y una posibilidad de tratamiento diferente de la realidad.
La funcionalidad del software educativo vendra determinada por las caracteristicas
y el uso que se haga del mismo, de su adecuacion al contexto y la organizacién de
las actividades de ensefianza. Desde el punto de vista del alumno la informatica se

convierte en un medio de aprendizaje.t
2.1.2. MATERIALES UTILIZADOS EN LA ROBOTICA EDUCATIVA

En entornos de roboética educativa y de ocio se utilizan con frecuencia unos
dispositivos denominados interfaces de control, o mas coloquialmente
controladoras, cuya mision es reunir en un solo elemento todos los sistemas de
conversion y acondicionamiento que necesita un ordenador personal PC para actuar
como cerebro de un sistema de control automatico o de un robot. Las interfaces de
control se podrian asi definir como placas multifuncion de E/S (entrada/salida) en

configuracion externa (es

L TESIS: La robética educativa, una herramienta para la ensefianza-aprendizaje de las ciencias y las tecnologias. Universidad de

Salamanca. Espafia.

19

Repositorio institucional UNA - PUNO



http://es.wikipedia.org/wiki/Computadora_personal

Nacional del
Altiplano

TESIS UNA-PUNO Bi"‘": Nocional 4o

decir, no son placas instalables en ninguna bahia de expansién del PC), que se
conectan con el PC mediante alguno de los puertos de comunicaciones propios del
mismo (paralelo, serie 0 USB, generalmente) y sirven de interfaz entre el mismo y
los sensores y actuadores de un sistema de control. Las interfaces proporcionan, de

forma general, una o varias de las siguientes funciones:

« Entradas analdgicas, que convierten niveles analdgicos de voltaje o de corriente
en informacidn digital procesable por el ordenador. A este tipo de entradas se
pueden conectar distintos sensores analdgicos, como por ejemplo una LDR
(resistencia dependiente de la luz).

« Salidas analdgicas, que convierten la informacidon digital en corriente o voltaje
analogicos de forma que el ordenador pueda controlar sucesos del "mundo real™.
Su principal mision es la de excitar distintos actuadores del equipamiento de
control: valvulas, motores, servomecanismos, etc.

o Entradas y salidas digitales, usadas en aplicaciones donde el sistema de control
solo necesita discriminar el estado de una magnitud digital (por ejemplo, un
sensor de contacto) y decidir la actuacion o no de un elemento en un
determinado proceso, por ejemplo, la activacion/desactivacion de una

electrovélvula.

Algunas de las interfaces de control mas avanzadas cuentan ademas con la
electrénica precisa para el acondicionamiento y la conversion de las sefiales, con
sus propios microprocesador y memoria. Asi, son capaces hasta de almacenar
pequefios programas de control transmitidos desde un PC que luego pueden

ejecutar independientemente de su conexion a este.

2.1.3. FUNDAMENTOS DE LA ROBOTICA EDUCATIVA

La aplicacion de la Robdtica comienza con los estudios desarrollados por Newell, Show
y Simon, luego desembocé en estudios que tienen estrechas relaciones con la psicologia

cognitivista.?

2 TESIS: La robética educativa, una herramienta para la ensefianza-aprendizaje de las ciencias y las tecnologias. Universidad de

Salamanca. Espafia. Pag. 77.
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En principio, podemos tener en cuenta que actualmente la Educaciéon Basica Regular

necesita de nuevas propuestas de educacion tecnoldgica.

El tratamiento de este tema se fundamenta en las palabras de César Coll cuando propone

que ensefiar debe tener en cuenta:

A. La légica propia de la disciplina
B. La légica psicologica

C. Lalogica social

A) LOGICA PROPIA EN LA DISCIPLINA

La robdtica es un area de la Tecnologia que crea y disefia aplicaciones llamadas
maquinas robots cuyas funciones son manipular objetos (cajitas, bolsas de cemento,

herramientas) y posicionarlos (llevarlos a un lugar determinado).®

No es sb6lo una tecnologia, sino que, ademas, integra Mecénica, Electronica,
Electromecanica e Informatica. Alrededor de la Robética se estan desarrollando los

siguientes campos conceptuales:
*Control Automatico

*Telecomunicaciones

También posee un importante contenido matematico (especialmente en
Trigonometria) y Fisica (estudio de las maquinas en movimiento y dindmica del
movimiento). Existe un componente asociado a la Biologia como fuente de ideas
(copia de estructuras de movimiento tomados de la naturaleza como por ejemplo:
aracnidos, reptiles, trompa de elefante, etc.). De esta forma es como se da fuerte

relacién de la Biologia con los Sistemas de Control Automatico.

B) LOGICA PSICOLOGICA.

Histéricamente, la Robotica Educativa se comenzo a trabajar pensando que ello
permitia desarrollar habilidades relacionadas con la resolucion de problemas y
como una buena oportunidad de plantear para el aprendizaje las ciencias

implicadas: Matematica, Fisica, Biologia (entorno de aprendizaje).
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C) LOGICA SOCIAL

La Robdtica es una de las Tecnologias mas significativas porque ha tenido un fuerte
impacto social como la Informatica. Este aspecto no ha sido planteado directamente
y es el que se relaciona con la dimension histérico-social, es decir, con todas
aquellas cuestiones que se vinculan mas con las Ciencias Sociales como las que se

refieren a valores, medio ambiente, calidad de vida, etc.

2.1.4. ROL DEL DOCENTE

El perfil del docente no suele estar preparado para un "multimundo”. Tampoco la
escuela lo esta. Por ello es tan dificil realizar integraciones y mas aun que éstas
permanezcan en el tiempo. Sin embargo los que ingresan al mundo de la robotica
podran asombrarse con las multiples relaciones curriculares que se le abren. Las
aplicaciones matematicas, geométricas, la investigacion y experimentacion de
fendmenos fisicos, son algunas de las mas obvias. Pero también en plastica se
podran crear mufiecos animados integrando el trabajo mecanico y de programacién
con técnicas de titeres. En geografia podran construirse sistemas planetarios. En
historia, maquetas simulando viajes de exploracion o escenas de momentos
historicos. Los personajes de cuentos -Don Quijote, Gulliver- también seran fuentes

de inspiracidn.

La mejor contribucion que puede hacer el docente seria la de revisar la historia de
manera que pudiera consolidar la conciencia de los estudiantes sobre lo bien que lo
habian hecho. Por ejemplo, seria importante que reconozcan que construir una casa
fue una estrategia excelente a fin de aunar sus fuerzas y su confianza en si mismos
ante una situacion dificil. Asi, los temas de discusion no serian el Lego, las luces y
los motores, sino los modos de enfrentarse a situaciones incomodas e
intelectualmente dificiles. Se discutiria, pues, sobre estrategias de resolucion de
problemas y de coordinacion de proyectos. La principal virtud de este tipo de taller
es la de conceder libertad de accion para que los estudiantes trabajaran a su manera

con los materiales de que dispusieron.

3 El marco pedagdgico se basa en las teorias de Jean Piaget, iniciador de la teoria constructivista y Seymour Papert, discipulo de
Piaget, quien profundiz6 la teoria constructivista y desarroll6 la teoria construccionista.
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2.2. MARCO CONCEPTUAL

2.2.1. FUNDAMENTOS

El campo de la robotica es interdisciplinario, ya que va desde el disefio de componentes
mecénicos y electrénicos hasta tecnologia de sensores, sistemas computacionales e
inteligencia artificial.

El estudio de la robdtica es complejo porque abarca muchas areas de investigacion que
son extensas y se encuentran en constante crecimiento. Por este motivo, el objetivo de
este capitulo es estudiar el campo de la robdtica, a través de una vision global de los
trabajos realizados a lo largo de la historia.*

2.2.1.1. LOS ROBOTS
A continuacion se describen conceptos basicos sobre los robots, iniciando con su

definicion para poder identificar y describir a estos sistemas complejos. Ademas se
incluye un breve resumen sobre los primeros robots que se han construido a lo largo de
la historia, con el fin de mostrar el desarrollo y los avances realizados en el campo de la

robotica.

2.2.1.1.1. Definicion de robot
Numerosas personas e instituciones dedicadas a la rob6tica han creado definiciones

sobre los robots, las escritas a continuacion son elegidas por ser las mas generales y
porgue agrupan una gran variedad de sistemas.

La definicion citada por el Instituto de Robotica en América (RIA) dice: “Un robot es
un manipulador o dispositivo reprogramable y multifuncional, disefiado para mover
materiales, herramientas o componentes especiales por medio de movimientos variables
y programados, con el fin de llevar a cabo un gran ntimero de diferentes tareas”
[Nehmzow].

La definicion propuesta por RIA hace referencia a un manipulador industrial, pero
abarca a los distintos tipos de robots que cumplen con el hecho de ser reprogramables y
multifuncionales, es decir, cualquier dispositivo capaz de ser programado para dar
movimiento a objetos en un area de trabajo especifica.

La definicion de un robot mévil citada por Ryback es: “Un sistema complejo equipado

4 PROYECTO: “Roboeduca: red de robética educativa. Un espacio para el aprendizaje constructivista y la innovacion”. Pag. 7.
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con sensores para recibir informacion acerca del estado de su medio ambiente, con
mecanismos ejecutores para actuar sobre los objetos de su medio ambiente y con un
sistema de control para proveer el logro de sus objetivos dentro de un medio ambiente
variable” [Ryback].

Esta definicion hace referencia a un mecanismo complejo que abarca cualquier tipo de
robot que pueda interactuar con su medio ambiente.

Por supuesto, deberé de ser un mecanismo dotado de movimiento para desplazarse en su
entorno, ademas debe de poseer una autonomia que le permita tomar decisiones ante los
cambios de un medio ambiente variable interactuado por personas, maquinas, etc.

El desarrollo y la investigacion de los robots van incorporando diversas areas para la
creacion de mejores y mas complejos sistemas. Por ello, una definicion que agrupe todo
lo que un robot representa es cada vez mas dificil de hacer. Pero de manera personal,
todos los robots muestran una misma similitud: “Son maquinas con diferentes grados de

complejidad, disefiadas para realizar una tarea especifica en beneficio de las personas”.

2.2.1.1.2. Historia de los robots
Karel Capek inventd la palabra robot en los anos 20’s. Capek era Checoslovaco y

escribio una obra de teatro Ilamada R.U.R. (Robots Universales de Rusia). En 1942 la
palabra robotica apareci6 por primera vez en una novela llamada “Run-Around” escrita
por un autor americano llamado Isaac Asimov. Pero la idea de los robots aparecid
mucho antes de que se inventara la palabra [Nehmzow].®

Hace aproximadamente 3400 afios, los egipcios hicieron figuras humanas en sus relojes,
las cuales impulsadas por agua hacian sonar unas campanas para dar la hora [Greene].
Maés de mil afios después un griego de nombre Arquitas manufacturé una paloma de
madera que podia mover sus alas. Otros mil afios después, el emperador Constantino
VII de Bizancio tenia un arbol lleno de pajaros mecanicos, los cuales movian sus alas y
cantaban [Greene].

En el siglo XIII, Alberto Magno inventé una especie de robot, algunas historias dicen
gue podia caminar y otras que podia hablar. El cientifico Ingles Roger Bacon, construyé
un robot con la esperanza de que respondiera los secretos del universo, éste producia
humo, sus ojos brillaban e incluso movia la quijada [Greene].

Luego, en el siglo XVIII, la gente empezd a aprender mas acerca de las maquinas,
James Watt inventd la maquina de vapor y pronto las fabricas estaban usando mas

sistemas mecanicos. Thomas Alva Edison descubri6o varias formas de utilizar la
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electricidad y para la década de los 30’s las personas tenian muchas clases de maquinas
y ya estaban listos para tomar en serio a los robots [Greene].

En 1932 se presentd en Londres un robot llamado Alfa, el cual podia leer, inclinarse,
decir la hora, cantar y fumar puros [Caballero].

Elektro y su perro Sparky fueron grandes éxitos de la feria mundial de Nueva York en
1939. Elektro podia caminar, contar con los dedos y dar 6rdenes a Sparky, que a su vez
podia mover la cola y ladrar [Caballero]. En 1948 William Gray Walter construy6 dos
tortugas robots, EImer y Elesie que podian ir de un lado a otro sin chocar con las cosas
[Caballero].

En 1952 Claude Shannon construy6 un robot raton, el cual podia encontrar su camino
en un laberinto. Estos eran los primeros robots que imitaban los procesos del
pensamiento, al menos un poco [Caballero].

Pero la verdadera importancia de los robots se obtuvo en la automatizacion de los
procesos de produccion, ya que su utilizacion revolucion6 la forma de trabajo,
incrementando la eficiencia y la calidad de grandes fabricas. De esta forma, se ha creado
una demanda que implica la investigacion y el desarrollo de nuevos robots.

En la actualidad los robots comienzan a remplazar a los humanos en las tareas de
servicio, las aplicaciones de estos robots se estan incrementando dia a dia y aunque el
futuro de los robots es incierto.

2.2.1.2. ROBOTS MOVILES
Una vez revisado los conceptos basicos sobre los robots y la inteligencia artificial,

esta seccion hace referencia a los robots mdviles, iniciando con su definicion para
identificar sus caracteristicas mas importantes. Ademas se incluye un breve resumen
sobre las primeras implementaciones y los paradigmas de control que determinan el
comportamiento de esta clase de robots.®

La mayoria de los robots usados en la industria de hoy, son manipuladores que operan
con un limitado espacio de trabajo y no pueden moverse del lugar donde realizan sus
actividades. Los robots moviles no tienen esa limitante, porque pueden desplazarse en el
medio ambiente que los rodea a traves de la locomocidn de motores.

El tipo més comun de robot mavil es el vehiculo guiado autométicamente AGV. Estos

5 Capitulo I: Fundamentos de Robédtica. Universidad Tecnolégica de la MIXTECA. Pag. 16.
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operan especialmente en ambientes disefiados y realizan tareas de transportacion a
través de rutas fijas con algun tipo de marcas que definen su trayectoria. Como los
AGV’s operan en ambientes disefiados, éstos son inflexibles e inestables. Alterar la ruta
es costoso y algin cambio imprevisto puede llevar al fracaso de la tarea.

Las desventajas de los AVG’s dieron origen a la construccion de robots moviles con
mayor autonomia, es decir, con la capacidad de tomar un curso de accién por su propio
proceso de razonamiento, en lugar de seguir marcas o de realizar una secuencia de
instrucciones programadas externamente.

De tal manera que un robot maévil de fuerte autonomia tiene la capacidad de moverse en
un medio ambiente real, realizando diferentes tareas paralelamente. Ademéas esta
capacitado para adaptarse a los cambios de este ambiente, aprender de experiencias y
cambiar su comportamiento acorde a su nuevo conocimiento [Nehmzow]. Estos son los

nuevos robots llamados inteligentes.

2.2.1.3. ESTADO ACTUAL DE LA ROBOTICA
En esta seccion se describe la definicion realizada por la Federacion Internacional de

Robdtica (IFR) acerca de los robots de servicio, ademas se incluyen los proyectos mas
significativos que se han realizado en los ultimos afos, los cuales empiezan a emplearse
en las industrias, las oficinas, los hospitales y hasta en nuestros hogares.’

La creacion de robots para su comercializacion empieza a incrementarse. Por una parte
las grandes empresas requieren aumentar sus capacidades y recurren al desarrollo de
robots especiales. Por otra parte, las empresas constructoras de robots desarrollan
productos terminados dirigidos a grupos especificos de usuarios. Esta nueva clase de
robots son llamados de servicio, porque realizan funciones como: poner combustible a
los automoviles, renovar las estaciones nucleares, cuidar a los ancianos, explorar el
espacio, limpiar aeroplanos y dia a dia contindan su expansion a nuevos campos de
aplicacion.

Una definicién de esta clase de robots la desarrollo la IFR en 1997, la cual dice: “Un
robot de servicio es un robot que opera parcialmente o completamente automatizado,
realizando servicios Utiles al bienestar de los humanos y/o los equipos. Ellos son
moviles, manipuladores o una combinacion de ambos” [Schraft].

En la actualidad, los robots de servicio empiezan a incursionar en las vidas comunes de

6 Capitulo I: Fundamentos de Robédtica. Universidad Tecnolégica de la MIXTECA. Péag. 20.
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la personas y no es de sorprenderse que en algunos afios el nimero de robots de servicio
sobrepase el nimero de robots industriales, sobre todo porque se estdn incrementando
los esfuerzos para que las condiciones de trabajo del personal en el &rea de servicio

estén parcialmente o totalmente automatizadas en el futuro.’

2.2.1.3.1. Estacion de gasolina automatizada
A pesar de la diferencia de precio de una bomba de gasolina convencional y de un

robot operador desarrollado por Fraunhofer IPA (Institut fir Produktionstechnik und
Automatisierung) la cual es del doble, el robot operador tiene la ventaja de atender una
mayor cantidad de vehiculos y de utilizar menor espacio. Pero la razn més importante
para usar este robot es el aspecto ecoldgico, porque el 90% de las emisiones de una
gasolinera son peligrosas para el operador humano y para el medio ambiente.

El funcionamiento del robot inicia cuando el automovilista se estaciona por encima de
una isla de bombeo, con lo cual el robot sale a la vista. Una terminal ampliada forma la
interfaz hombre-méquina y antes de que el cliente inserte su tarjeta de crédito, el
vehiculo es identificado, reconociendo el tipo de automovil, tipo de combustible, la
cantidad maxima de combustible que puede ser llenado y datos dimensionales acerca

del vehiculo (Véase Fig. 1).

Fig. 1. Refuelling robot, Fraunhofer IPA, Alemania

Fuente: http://jupiter.utm.mx/~tesis_dig/3173.pdf

! Capitulo I: Fundamentos de Robédtica. Universidad Tecnolégica de la MIXTECA. Pag. 24.
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A través de un laser y camaras de CCD, se determina la posicion exacta del vehiculo.
Entonces el robot deja la posicidn de inicio, cuidadosamente abre la tapa del tanque de
gasolina y establece una firme conexion con el tanque.

Antes de que el proceso de llenado comience, el cliente selecciona la cantidad deseada.
Si el entorno del robot es cambiado durante el proceso de llenado, como puede ser un
incontrolable movimiento del vehiculo, el sistema reacciona de manera que la seguridad
del personal esté garantizada y no ocurra dafios en el vehiculo. Si en el proceso de
Ilenado no hubo contratiempos, el cliente deja la estacion después de 2 minutos como

méaximo Yy el robot regresa a su posicion inicial.

2.2.1.3.2. Robot Barman

El robot-bar automatizado fue realizado por Fraunhofer IPA y su funcion es servir
bebidas a los invitados.
El robot-bar esta construido con un brazo industrial y con un manipulador neumatico.
Ademaés, para desempefiar su funcion requiere de un estante con botellas y copas (Véase
Fig. 2).

Fig. 2. Champagne robot, Fraunhofer IPA, Alemania

Fuente: http://jupiter.utm.mx/~tesis_dig/3173.pdf

El funcionamiento del robot inicia cuando el invitado presiona un botén sobre la barra

del bar, con lo cual el robot traslada una botella y dos copas a la barra, para después
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destapar la botella y cuidadosamente llenar ambas copas. El robot debe de llenar las dos
copas con la misma cantidad, sin tirar una gota de la bebida y sin romper la botella.

El robot deja la botella vacia sobre la barra del bar, elegantemente levanta una de las
copas llenas y solamente la suelta cuando sesa la fuerza del invitado al querer sujetar la

copa.

2.2.1.3.3. Robot Maestro-Esclavo
Los movimientos de un robot esclavo pueden ser controlados usando un joystick o

un manipulador maestro, pero una interaccion maestro-esclavo en tiempo real requiere
que la persona use un traje especial equipado con sensores, para indicar al robot los

movimientos que debera de realizar (Véase Fig. 3).

J .

Fig. 3. Master-Slave robot, SES, USA

Fuente: http://jupiter.utm.mx/~tesis_dig/3173.pdf

Dependiendo de la complejidad del movimiento, muchas personas pueden ser
responsables de varias partes del cuerpo de un robot. Los dinosaurios de Steven
Spielberg fueron en muchos casos operados hasta por 6 robots: cara, cabeza, cuello,
torso y extremidades, por lo tanto cada una de estas partes tenia su propio maestro.
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Sarcos Entertaiment Systems SES desarrollé y manufacturd un sistema antropomorfico
que puede ser programado o controlado usando un traje. Lo méas sorprendente de este
robot es que posee 56 grados de libertad para imitar los movimientos de una persona,

los cuales en el peor de los casos deben de estar desplazandose simultaneamente.

2.2.1.3.4. Explorador de planetas
Nomad pesa 550kg Y tiene 4 potentes ruedas que le proporcionan movimiento. Este

robot fue desarrollado por CMU (Carnegie Mellon University) y esta equipado con una
camara de video de amplio angulo de visién y alta calidad de imagen. La determinacion
de su posicion fue realizada usando un sistema de posicionamiento global diferencial
DGPS.

Los retardos de tiempo que existen en un robot teleoperado, sobre todo cuando éste se
encuentra en un planeta distante, es causa de posibles dafios. Por ello Nomad posee
sensores sofisticados que tienen la prioridad de manejar al robot en terrenos peligrosos
(Véase Fig. 4).

Fig. 4. Planet rover, Nomad, CMU, USA

Fuente: http://jupiter.utm.mx/~tesis_dig/3173.pdf

De esta manera, los obstaculos que interfieren en la trayectoria de Nomad son
registrados en un mapa digital y si el operador se dirige a un obstaculo usando el control
remoto, el robot entra en un modo de salvaguarda e ignora las sefiales de control para
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ajustar su trayectoria. Una vez que se encuentra en una zona fuera de peligro restablece
el control a la estacion terrestre.

La velocidad maxima de Nomad es de 20cm por segundo, ello se debe a la gran
cantidad de modulos que tienen que operar conjuntamente, como son: la computadora
central, el sistema de camaras, el sistema de comunicacion y las funciones vitales que

garanticen la seguridad del funcionamiento del movil.

2.2.1.3.5. Care-O-Bot
Este robot esta dirigido para las personas de tercera edad que necesitan de cuidados

y de asistencia médica en sus hogares.

El robot Care-O-Bot ha sido desarrollado por IPA, es totalmente autbnomo y puede
asistir directamente a las personas, relevando la asistencia de una enfermera. Este robot
provee ayuda en las mas importantes actividades de la vida diaria, ya que puede hacer
llamadas de auxilio con autoridades publicas y doctores (Véase Fig. 5).

Fig. 5. Care-O-Bot, IPA, Alemania

Fuente: http://jupiter.utm.mx/~tesis_dig/3173.pdf
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Ademas modificando la infraestructura de la casa, el robot puede darle mantenimiento y
realizar funciones como: las tareas de limpieza, proveer un sistema de alarma, mantener
la calefaccion y alumbrado emergente.

Care-O-Bot proporciona asistencia para caminar o levantarse a través de sujetadores y
elevadores. También tiene un manejador de horarios y otras herramientas que le ayudan
a monitorear las funciones vitales del enfermo.

Care-O-bot pesa 140kg y se desplaza a 1.5m/s por medio de 2 ruedas de traccion y 4
ruedas de estabilidad. Ademas las baterias de 46 Ah son recargadas en 10 minutos.

El reconocimiento del medio ambiente se realiza a través de sensores laser y camaras de
video. El robot puede ser operado por medio de touchscreen y comandos de voz.

La unidad de procesamiento tiene una red de trabajo por medio de CAN y Ethernet,

ademas se encuentra enlazada via radio LAN a una computadora central.

2.2.1.3.6. Robot guardia de seguridad
Los robots para reconocimiento y vigilancia de edificios han sido desarrollados por

la compafiia Cybermotion desde 1984. Su ultimo modelo es llamado CyberGuard3.
El sistema de navegacion estd basado en un mapa digital de las oficinas y los corredores
del edificio. Posee 4 poderosas llantas que mueven al robot y su velocidad es controlada

por medio de los manejadores de los motores (Véase Fig. 6).
T l.ru YT f"ﬂl

Fig. 6. Cyberguard 3, Alemania

Fuente: http://jupiter.utm.mx/~tesis_dig/3173.pdf

32

Repositorio institucional UNA - PUNO


http://jupiter.utm.mx/~tesis_dig/3173.pdf

a1l . .
TESIS UNA-PUNO s""’: J e

Altiplano

Cyberguard puede llamar al elevador por si mismo e ir a otros pisos, ademas cuenta con
un sistema de video integrado que habilita la informacion visual obtenida de las oficinas
para ser transmitida a una estacién de control.

A través del monitoreo de la temperatura del lugar, los sensores infrarrojos perciben la
ubicacion de una persona de 20 hasta 50 m.

Los sensores de microondas usan una frecuencia de 25GHz y monitorean los
movimientos realizados por personas y/o equipos, con un alcance de hasta 20 m de
distancia.

El robot posee un sistema de deteccion de incendio, ya que utiliza sensores de humo y
temperatura con los cuales identifica la flama de un cigarrillo hasta 5 m de distancia.
Ademas, esta equipado con sensores que registran concentraciones de monoéxido de
carbono, acetona, metano y otros gases en el aire.

La primera implementacion de un Cyberguard fue en el museo de arte de los Angeles.
Otros sistemas han sido llevados a compafiias farmacéuticas y al Ministerio de Justicia
de los Estados Unidos.

2.2.1.3.7. ERS-220 AIBO DOG
Aibo es quizas el robot mascota mas conocido que ha entrado en el mercado

comercial. La empresa Sony ha recurrido a Shoji Kawamori, un dibujante japonés de

comics, para que sea el disefiador de su nuevo modelo ERS-220 (Véase Fig. 7).

Fig. 7. AIBO ERS-220, Sony

Fuente: http://jupiter.utm.mx/~tesis_dig/3173.pdf
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Este modelo posee las siguientes caracteristicas:

e Puede reconocer 75 palabras por medio de un reconocedor de voz.

e Comunica una gran variedad de emociones como: felicidad, tristeza, miedo,
disgusto, sorpresa y enojo.

e Puede realizar diversos instintos como: jugar, buscar, cazar y dormir.

e Para interactuar con su entorno posee sensores de temperatura, de movimiento,
de aceleracion e infrarrojos.

e Posee una camara capaz de tomar fotos a través de comandos de voz y
almacenarlas en una memoria flash.

e Tiene la habilidad de actuar y moverse por si mismo.

2.2.2. CONCEPTO DE UN ROBOT EDUCATIVO

Un robot es un dispositivo electronico y generalmente mecanico, que desempefia
tareas a traves de un programa predefinido. Dos aspectos son relevantes a la hora de
plantearnos la ensefianza y el aprendizaje de la roboética en la escuela: las acciones que
realizan los robots y el lenguaje de programacion que las formula.

Los robots realizan acciones en basqueda de un objetivo (el que ha previsto el docente y
los estudiantes), para ello, el robot tiene un comportamiento, esto es, realiza una serie de

acciones secuenciales dirigidas a alcanzar su objetivo.?

A su vez, un robot tiene estados y las acciones modifican los estados del robot, de
manera que su comportamiento se puede ver como una secuencia de estados, desde un
estado inicial a un estado final que se reconoce como el estado-objetivo.

Las acciones y los estados posibles de un robot estdn sometidas a las restricciones
generales de los sistemas fisicos y sus leyes. Los robots no hacen lo que el director
quiere, sino lo que el robot en interaccion con el medio fisico puede hacer. Las acciones
de los robots al igual que las acciones de los objetos fisicos pueden ofrecer “resistencia”
a los comandos de los estudiantes (a sus acciones intencionales).

La Robdtica educativa es una corriente educativa utilizada actualmente en diversos
niveles en Corea, Japon, Estados Unidos, Espafa, Italia, entre otros paises

desarrollados.

8 Seminario Internacional “Tecnologias de Informacion y Comunicaciones aplicadas a la Educacion”. Mauricio Galvez Legua.
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La Robotica Educativa, surge de las investigaciones y desarrollos emprendidos en los
afios 60 por Seymour Papert y otros investigadores del Laboratorio de Medios del
Massachusetts Institute of Technology (MIT) quienes crearon dispositivos tecnol6gicos
que permitan a los nifios construir edificios y maquinas.

En la década de los 80, esos juguetes ya habian llegado a las escuelas, y las
preocupaciones acerca de, qué hacer con ellos, también. EI mismo Seymour Papert,
quien propone el construccionismo, es hasta 1993, en su libro “La Maquina de los
nifios”, en el capitulo 9 - Cibernética, donde declara la necesidad de crear una nueva
“materia” menos “restricta” ... en la que el conocimiento se valora por la utilidad, por

ser compatible con los demas y por adecuarse al estilo personal de cada uno”.

Las teorias de Piaget (1972, 1974) y de Vigotski (1978) ofrecen el marco tedrico
adecuado para llevar a cabo las actividades de la Robdtica Educativa, que pueden
realizarse tanto con robots virtuales, como la “tortuga” de LOGO Microworlds
(http://www.microworlds.com), como con robots reales simples, entre los que se
encuentra la igualmente conocida tecnologia de los robots LEGO (www.lego.com).

El disefio de experiencias basadas en aprendizaje constructivista se debe hacer teniendo

en cuenta los siguientes aspectos:
e Proponiendo a los estudiantes diferentes clases de tareas a resolver.

e Cooperando, profesores y alumnos, para su resolucion en la ZDP (zona de

desarrollo proximo, Vigotski).

e Integrando finalmente las clases de tareas en procedimientos técnicos Yy
tecnoldgicos de caracter mas general y abstracto.

En nuestro Proyecto, concebimos la Robdtica Educativa como un contexto de

aprendizaje que se apoya en las tecnologias digitales e involucra a quienes participan en

el disefio y construccion de creaciones propias, primero mentales y luego fisicas,

construidas con diferentes materiales.

Se constituye en un formidable medio de apoyo al aprendizaje, en el cual participan las
personas que tienen motivacion por el disefio y construccion de creaciones propias.
Estas creaciones se dan en primera instancia de forma mental y posteriormente de forma
fisica, las cuales son construidas con diferentes tipos de materiales y controladas por

una computadora, los que son llamados prototipos o simulaciones.

35

Repositorio institucional UNA - PUNO




TESIS UNA-PUNO Bi"‘": Nocional 4o

Nacional del
Altiplano

La robdtica educativa, tanto como un nuevo grupo de conocimientos y habilidades
como un complemento tecnoldgico para las aulas de educacion secundaria, consiste en
crear en las mismas un ambiente de aprendizaje dindmico y multidisciplinario de modo
que de manera natural el estudiante pueda utilizar sus conocimientos (de matematicas,
ciencias naturales y experimentales, tecnologia, ciencias de la informacion y
comunicacion) de una forma nueva y divertida, promoviendo la interiorizacion de los
aprendizajes e introduciendo nuevos conceptos que complementaran y facilitaran el que
el alumno logre alcanzar los objetivos y competencias planteados en los disefios

curriculares vigentes.

En efecto, la construccion de un Robot educativo requiere del conocimiento de diversas
areas. Por mencionar algunas, es necesario tener conocimientos de mecanica para poder
construir la estructura del Robot. También se requieren conocimientos de electricidad
para poder animar desde el punto de vista eléctrico al Robot. Asimismo, es importante
tener conocimientos de electronica para poder dar cuenta de la comunicacion entre el
computador y el Robot. Finalmente, es necesario tener conocimientos de informatica
para poder desarrollar un programa en cualquier lenguaje de programacion que permita
controlar al Robot. Es conveniente también posibilitar las competencias de

comunicacion oral y escrita.

Mediante la integracion de diferentes areas de conocimiento, los estudiantes adquieren
habilidades generales y nociones cientificas, involucrandose en un proceso de
resolucion de problemas con el fin de desarrollar en ellos, un pensamiento sistémico,
estructurado, l6gico y formal.

La Robética Educativa permite desarrollar competencias para este nuevo milenio como:

» HABILIDAD PARA PREVENIR Y RESOLVER PROBLEMAS, TOMA
DE DECISIONES

e Habilidad mental.
e Pensamiento reflexivo.
e Sentido de anticipacion.

e Actitudes creativas.
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> EN RELACION CON LA FORMACION CIENTIFICO-TECNOLOGICA
e Cultivo de actitudes cientificas (Asombro, curiosidad, analisis,

investigacion).
e Conocimiento de la cultura tecnoldgica (Informética, redes, video).

e Capacidad de buscar, obtener y manejar informacion.

> INHERENTES AL DESEMPERNO SOCIAL

e Seguridad de si mismo.

e Liderazgo.

e Autoestima.

e Blusqueda de desafios.

e Habilidad para trabajar en equipo.

e Habilidad para trabajo colaborativo.

e Negociar.

e Saber escuchar y comunicarse con los demas.

e Habilidad para trabajar bajo su propio ritmo.

Entonces, podemos concluir que la Robdética Educativa como contexto de aprendizaje
puede ser absolutamente desarrollada bajo el modelo 1 a 1. Los factores de éxito o
fracaso de estas metodologias no estan asociados a los recursos, equipamiento y/o
infraestructura sino a un cambio en las practicas pedagdgicas, iniciado por un profesor
gue cumpla el rol de mediador de aprendizaje, que incentive a los alumnos a desarrollar
el pensamiento cientifico - tecnoldgico, y a unos estudiantes que en el proceso de
aprendizaje modifiquen su actitud de conformidad en la recepcion de aprendizaje por la

curiosidad en la busqueda de éste.
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2.2.3. LOS ROBOTS EDUCATIVOS EN LA ACTUALIDAD

En el area comercial algunos de los robots educativos que existen son:

2.2.3.1. LEGO MINDSTORMS NXT 2.0
Este kit educativo que los investigadores prefieren utilizar cuando realizan estudios

del area de aprendizaje, es de la empresa LEGO, una empresa que aungue esta en
Dinamarca tiene un acuerdo con el laboratorio de medios del Instituto Tecnol6gico de
Massachusetts, para el desarrollo de investigaciones en el campo del conocimiento y

aprendizaje.

El grupo de este laboratorio ha realizado proyectos educativos que son sustentados por
el aporte de las teorias del aprendizaje y fue fundado por el investigador que cred la
teoria del construccionismo, Symour Papert, quien trabajé con otro gran personaje como
lo es el psicologo Jean Piaget, a quien se le considera creador de las bases de la
educacion actual.

El robot educativo Mindstorms NXT 2.0 de LEGO (s.f.) http://mindstorms.lego.com es
un dispositivo que se compone de un sistema de percepcion el cual esta conformado por
una serie de sensores como el sensor de luz, el sensor de sonido, el sensor de distancia,
y sensor de color; por otro lado el sistema de actuadores estd formado principalmente
por motores y en el modulo de control programable se encuentra un display y una

bocina.

Este mddulo programable es el sistema de proceso, que en su ultima versién trabaja con
dos microcontroladores de la marca Atmel, el ATmega48/v y el AT91SAM7S256.

Este mddulo utiliza una interfaz USB para comunicarse con la computadora y poder
guardar los programas que hayan sido creados por los estudiantes; esta comunicacion
también puede realizarse por medio del dispositivo bluetooth que ya tiene incorporado,
y con el cual puede comunicarse hasta con 3 mddulos de control mas y poder interactuar

para realizar alguna actividad en conjunto.

2.2.3.2. MULTIPLO

Es un kit de robdtica disefiado por RobotGroup una empresa argentina dedicada a la
robotica educativa, su producto Multiplo estd conformado por partes mecanicas y

sensores; al bloque de control programable le denominan plataforma y proponen dos
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modelos el Controlador Brain M644 y el DuinoBot v1.2 implementados con

microprocesadores Atmel AVR ATMega644 y ATMega32U4 respectivamente.

El mddulo de los motores viene con un reductor de engranes y el control de los mismos
se puede hacer con un encoder externo sencillo.

El robot educativo Multiplo esté disefiado para el aprendizaje de la roboética bésica, y la
limitacién es con respecto a los sensores ya que los trabaja sin una caja que pueda
cuidar y soportar un uso rudo.

Como son desarrollados en Argentina implica un costo el adquirir este producto y sus

complementos para un proyecto mas complejo.

2.2.3.3. BIOLOID

Este es un kit de una plataforma robdética modular que se utiliza para construir
robots avanzados.
La publicidad de esta marca menciona que “‘es como una version para adultos del LEGO
Mindstorm NXT y Meccano y esta hecho de muchos bloques constructivos”.
En este kit encontramos que los mddulos de los motores son servo motores que utilizan
un microcontrolador cada uno de ellos y su comunicacion con el bloque de control
programable o modulo controlador, como le llaman en este Kit, es una comunicacion
serie mediante un bus de dos lineas una de ellas bidireccional la otra es la linea comin y

un tercer hilo para la energia que se proporciona a los motores.

El sistema de percepcion esta constituido por un solo modulo que contiene tres sensores
que utiliza un sistema de infrarrojos que se pueden emplear para medir distancia,
luminosidad y sonido, ademés de una pequefia bocina. EI mddulo controlador CM-5, es
el nacleo de la plataforma Bioloid con base en el microcontrolador Atmel
ATMegal28.EI cual cuenta con una bateria recargable.

La placa controladora viene encajada en una capsula con leds y botones que permiten
activar manualmente operaciones y monitorizar con los leds los distintos estados del
robot.

El CM-5 de Bioloid viene con el firmware preinstalado que permite la interoperacion
con el software para PC proporcionado en el kit, y comunicarse con la PC mediante un
cable serie de tipo interfaz RS 232 proporcionado para cargar en el CM-5 los programas

que controlan el robot. Para la comunicacion entre los motores y sensores con el modulo
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de control se utiliza una comunicacion serie asincrona de 8 bits con un bit de paro y sin
paridad.

Como se puede observar de las anteriores caracteristicas, es un robot que no es
precisamente ideal para la ensefianza de la robotica basica ya que sus sistemas son mas
complejos y por lo tanto es uno de los robots educativos mas caros.

Ademas los kits Bioloid son fabricados en Estado Unidos, lo que implica una
importacion de elementos que se quieran agregar a los proyectos.

Otra observaciéon es que el tipo de comunicacion sigue siendo mediante la interfaz
RS232, y no se ha actualizado a la comunicacion por USB o bluetooth.Sin embargo
existe una posibilidad de comunicacion inalambrica de tipo ZigBee con un médulo que

vende por separado el fabricante.

2.2.3.4. KONDO

Es un robot educativo Japonés muy similar a Bioloid pero con mejoras en el aspecto
de la comunicacion con la computadora ya que utiliza la interfaz USB y un software
mas facil de utilizar.
Sus limitaciones son parecidas a las del robot Bioloid pero con un precio mas alto en el

mercado y dado que es fabricado en Japdn este detalle se hace mas presente.

2.2.3.5. MA-VIN

Es un kit de robotica modular, versatil y educativo, con una interfaz de
programacion visual basada en iconos para los principiantes, y programacion en "C"
para los avanzados.” Este robot educativo utiliza un microcontrolador ATMEGAGA4L y
tiene comunicacion con la computadora mediante una interfaz USB.
Al analizar este robot observamos que su armado se limita a una sola forma, con lo que
no cumple con las bases de las teorias de aprendizaje que se requieren para considerarlo

como un constructor del conocimiento.

2.2.3.6. FISCHER TECHNIK

Fischertechnik, es una marca Alemana parte de la compafiia fischer-werke
(wwwe.fischer.de). Es un sistema de construccion modular, el cual utiliza piezas
principalmente plasticas fabricadas con los mejores materiales y los mas altos
estandares de calidad. Aunqgue el producto es fabricado desde 1965, éste llegd de

manera oficial a México en 2003 por medio de la empresa hitech INGENIUM
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(www.hitechingenium.com), empresa que distribuye de manera exclusiva a este versatil
sistema de construccion.

Debido a que es una empresa que no solamente se dedica a los juguetes sino también a
la industria, este producto que se vincula a la robdética educativa fue pensado para

disefiar y desarrollar propuestas a soluciones en la robética de la industria.

2.2.3.7. ROBO-ED

En Mexico una empresa que ha desarrollado Kits educativos en robotica es
Robo-ed, empresa situada en el estado de Chihuahua, y que tiene como premisa el
desarrollar e integrar conceptos de Robética orientados a la educacion, promoviendo

éstos a las escuelas junto con una guia curricular para implementarla en ellas.

Robo-ed ofrece varios niveles de aprendizaje, en particular el que nos interesa por su
caracteristica de poder programar, mediante una computadora, es un modulo que podria
ser el bloque de control programable es el de nivel intermedio, éste cuenta con sensores,
servomotores, engranes, ruedas, ejes metalicos, etcétera.

Este robot educativo tiene la desventaja de que sus partes electronicas no estan
encapsuladas y en circuitos electronicos esto es méas delicado debido a que los proyectos

con los estudiantes deben ser considerados a manejarse con cierto uso rudo.

2.2.4. TEORIAS DEL APRENDIZAJE Y COMPONENTES EN LOS QUE SE
BASA EL DESARROLLO DEL ROBOT

2.24.1. TEORIAS DEL APRENDIZAJE

Una teoria del aprendizaje es el conjunto de ideas que tratan de explicar lo que es el
conocimiento y como éste se desarrolla en la mente de las personas.”(Aron Falbel,
1993).

El construccionismo es una teoria del aprendizaje propuesta por Symour Papert, en la
cual propone que el estudiante construya su propio conocimiento a partir de sus propias
experiencias.

Las experiencias las adquiere el estudiante de su ambiente, por lo tanto se tiene que
establecer al estudiante en un ambiente de acuerdo a lo que se quiera que el estudiante

aprenda, siempre construyendo su conocimiento.

41

Repositorio institucional UNA - PUNO



TESIS UNA-PUNO ﬁ"‘: Universidad

Nacional del
Altiplano

“El crear mejores oportunidades para que los educandos puedan construir su
conocimiento, ha conducido a Papert y a su equipo de investigacion del Instituto
Tecnologico de Massachusetts a diseflar varios conjuntos de “materiales de
construccidon” para nifios, asi como escenarios o ambientes de aprendizaje dentro de los
cuales, éstos pueden ser mejor utilizados”, (Aron Falbel, 1993).

Para Papert el uso de la tecnologia dentro de los disefios de los materiales de
construccion es parte fundamental en el proceso de la construccion del conocimiento.
“Asi la computadora podra tener efectos mas fundamentales en el desarrollo intelectual
que el que han tenido otras tecnologias; por poner al sujeto del aprendizaje en un tipo de
relacion cualitativamente nueva con un dominio importante del conocimiento, el

aprendizaje se torna mas activo y auto dirigido.” (Obaya Adolfo, 2003).
ESTRUCTURA DEL ROBOT EDUCATIVO

Para la realizacion del robot educativo se disefiaron los diferentes modulos que lo
conforman, estos son (Ver Anexos del 10 al 13):

e Modulo de percepcion.

v" Sensor de sonido.

v" Sensor de luz.
v Sensor de distancia.

v Sensor de toque.
e Maddulo de proceso.

v Comunicacion con la PC.
v" Estructura del despachador de tareas.

v" Manejo de los periféricos.
e Modulo de actuadores.
v Motores con encode

v" Manejo del display.
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Fig. 8. Diagrama de Blogues del Robot Educativo

Fuente: http://platea.pntic.mec.es/~mhidalgo/docEducaBot/01_2011 RoboticaEducativa.pdf

En la Fig. 8. Se puede observar un diagrama de bloques de un robot educativo, que se

presenta en sesiones de taller de nivel secundaria.

2.2.4.2. DESARROLLO DEL MODULO DE ENTRADA

Una caracteristica del robot educativo, es que puede reaccionar ante los cambios de su
entorno, para asi modificar su conducta ante este cambio, de acuerdo a su programacion
y para obtener esa informacién del entorno en el que funcionara el robot educativo, se
precisa de sensores que capten esa informacién. Estos cambios pueden ser el de la
temperatura, el sonido ambiental, objetos que estén alrededor del robot, la iluminacion,
etcétera. Estos sensores registran el fendmeno mediante un transductor y éste entrega un
nivel de voltaje que varia de acuerdo a la variacion del fenomeno. Esta informacion es
de tipo analdgico y por lo regular son de pequefia amplitud y corto tiempo por lo que se

tienen que adaptar al microcontrolador para usar esa informacion, esta adaptacion
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consiste en amplificar la informacion ya sea en amplitud o en tiempo. Esa etapa de
adaptacion depende del fendmeno que se quiera registrar y del tipo de sensor que se

utilice.

Para el desarrollo de los sensores se construyeron con base en tres partes, primero el
disefio del diagrama electrénico, en segundo lugar la construccion fisica del sensor
siguiendo el diagrama electronico y por ultimo se elabord el codigo en lenguaje

ensamblador con el cual el microcontrolador haria uso del sensor.

e Sensor de sonido.
El sensor del sonido que se disefid para el robot educativo consiste de un micréfono
para captar las ondas audibles del espacio en que se encuentra el sensor, y éstas son
amplificadas por dos etapas, cada una por un amplificador operacional LM324. Como
lo que se requiere es saber si el sonido ambiental rebasa cierto limite preestablecido, no
precisamos de una amplificacion de calidad ni que se requiera eliminar el offset, sino
que se capte y amplifique el nivel en voltaje del sonido. Este seré entregado a una de las
entradas del convertidor analdgico digital para que el PIC registre cuando ese nivel
rebase el umbral que fue establecido por programa. Con esta informacidn de acuerdo al

programa el PIC realizaré ciertas tareas.

RV1
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Entrada del \
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ambiental I | ”

LK

Salida a la
terminal 1 del
conector RJ45

J_ Vo<

o

MICROFONO

o
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.- Sefial analdgica hacia la entrada ANx del PIC.
.- Sefial de control.
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- UART/TX.
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0NN

Fig. 9. Diagrama del Sensor de Sonido

Fuente: https://www.google.com.pe/search?g=Diagrama+del+Sensor+de+Sonido&tbm
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En la Fig. 9. Se puede observar un diagrama del sensor de sonido el cual al recibir la
sefial pre-amplificada que entrega el microfono es aplicada en la primera etapa
compuesta por un amplificador operacional LM324, el micr6fono entrega una sefal
entre 0.1 mv y .3 mv a traves de la resistencia R5. La primera etapa entrega una sefial
amplificada 470 veces por lo que a la entrada de la segunda etapa tenemos una sefial
entre 0.047 volts y 0.141 volts y al ser amplificada 10 veces, nos entrega entre .47 y
1.41 volts la cual podemos usar para que el microcontrolador por medio del convertidor

analogico digital pueda emplearla.

2.3. HIPOTESIS

2.3.1. HIPOTESIS GENERAL

Mediante los espacios interactivos para el desarrollo de conocimientos y
habilidades para nifios y jovenes, se brindara un mejor desarrollo en sus
capacidades para enfrentarse a un mundo de continuo avance tecnoldgico para los

nifios y jovenes de las Instituciones Educativas.

2.3.2. HIPOTESIS ESPECIFICOS

e Mediante la robdtica educativa, se mejorara la calidad educativa de los

alumnos.

e Las herramientas utilizadas en el aula interactiva nos permitiran ver la forma

correcta de aplicacion de los médulos de robdtica.
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3.1. TIPO DE INVESTIGACION

Teniendo en cuenta la clasificacion de Dankhe (1986) la presente investigacion
perteneceria a los estudios de cardcter Experimental por que busca especificar el
crecimiento de los estudiantes con la aplicacion de la Robética Educativa, éste proceso

se tendra que verificar analiticamente.

3.1.1. TECNICAS:
e Analisis Documental.

e Observacion Experimental.

3.1.2. INSTRUMENTOS:
e Registro de Datos
e Software Aplicativo: Microsoft Excel.

e Bibliografia referente a Robdtica Educativa.

3.2. ANALISIS DE LOS DATOS

El andlisis de datos que se empleara por el investigador someterd los datos con la
finalidad de alcanzar los objetivos del estudio.
Sin embargo es importante planificar los principales aspectos del plan de analisis en
funcién de la verificacion de cada una de las hipotesis formuladas ya que estas
definiciones condicionaran a su vez la fase de recoleccion de datos.®
Se ha empleado dos técnicas de evaluacion de datos en la tesis:

e Técnicas cualitativas: En las que los datos son presentados de manera verbal (o

grafica) como los textos de entrevistas, las notas, los documentos.

e Técnicas cuantitativas: En las que los datos se presentan en forma numérica

Estas dos modalidades son especies radicalmente diferentes y utilizan conocimientos y

técnicas completamente diferenciadas.

% Tratamiento de datos con hoja de calculo. Leire Aldaz, Begofia Eguia. Pag. 02.

47

Repositorio institucional UNA - PUNO



TESIS UNA-PUNO Bﬁ;&  Universidad

Nacional del
Altiplano

3.3. IMPLEMENTACION DE AULAS INTERACTIVAS

Para la validacion del proyecto era necesario controlar el contexto y poblacién con que
se trabajaria a fin de que estas condiciones sumaran valor a lo planteado. Por esta razén
se definieron las siguientes condiciones administrativo-pedagogicas antes de su
ejecucion.

e Participaran estudiantes entre los 8 y los 16 afios de edad que no conocieran
ni hubiesen participado en experiencias con robdtica.

e Establecer horarios de ejecucion que permitiran a los participantes atender el
horario de la escuela o colegio, de forma regular, y participar de la
experiencia en sus espacios libres.

e Ubicar un sitio, o sala de computo, que tuviera disponibilidad horaria para
ejecutar el proyecto cada dia laboral de la semana, durante el periodo de
implementacién del taller y que contara con una instalacion eléctrica
adecuada.

e Contar con un educador, o encargado, preferiblemente de la comunidad, que
pudiera apoyar los aspectos logisticos y participara de la experiencia durante
todo el periodo.

De la misma manera se establecieron requisitos a nivel técnico y computacional,

particularmente lo relacionado con los dispositivos, para hacer robdtica.

A continuacion vamos ver la forma como se desarroll6 la implementacion de las aulas
interactivas. Como se menciona en el proyecto se ha tomado un colegio con escasos
recursos econdémicos como es la region se salinas aguada Blanca entre Arequipa y

Moquegua cono se muestran en las Fotos 01 y 02.

ST e

N | pe

o 7,“ " -

Foto 01: Localidad de Santa Lucia Foto 02: Caserios de los pobladores
Fuente: Autor Fuente: Autor
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Se tomo dos instituciones educativas como muestra Salinas Moche que se encuentra en
el poblado de Moche y Chiviria que se encuentra en el poblado de Santa Lucia de
Salinas, como se muestran en las Fotos 03 y 04.

Debido a la falta de un ambiente no se termind la implementacion de las aulas en la
institucion educativa de Moche, pero se realizé los talleres en salones prestados.

En la institucion educativa Chiviria se termind con la implementacion al 100%.

La gran dificultad que se presento fue que no se cuenta con energia eléctrica en toda la

zona se salinas, los poblados trabajan con motores solo por dos horas diarias.

Foto 03: Localidad de Santa Lucia Foto 04: |.E. Chiviria

Fuente: Autor Fuente: Autor

Se mostr6 con los directores de los dos colegios del plan de trabajo que se planted en
ambas instituciones y a la los estudiantes que seran beneficiados en ambas instituciones.
Con el apoyo de las Instituciones educativas, el apoyo de la ONG EnsefiaPeru, Apoyo
de la Mineria Inkabor y el Gobierno Regional, se comenzo con la implementacion de las

aulas interactivas.

e Se solicitd6 ambientes en ambas instituciones educativas, en la Institucion
educativa Moche no se logro obtener ningin ambiente ya que el colegio no
cuenta con ellos, en la institucion educativa Chiviria si se logré obtener el
recurso solicitado se me asigno un ambiente donde se empez6 con la

implementacion el ambiente.
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e Implementacion del aula interactiva en la Institucion Educativa Chiviria

Se comenzd con el armado de los muebles como se muestra en las Fotos 05, 06 y 07, los
muebles son propiedad de la I.E. que no contaban con el uso, siempre con el apoyo del

director como de muestra en la Foto 08.

FOTO.05: Armado de las mesa de trabajo FOTO.06: Armado y limpeza del ambiente

Fuente: Autor Fuente: Autor

FOTO.07: Adecuacion de la pizarra FOTO.08: Apoyo del director de la I.E.

Fuente: Autor Fente: Autor

e Adquisicion de los equipos LEGO.

La adquisicion de los equipos de logro de la siguiente manera
o Las herramientas como: alicate, baterias, multimetro, pilas, y accesorios para el
disefio de un robot basico se compro con recursos propio.
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o Los equipos LEGO se adquieren con un convenio de la LLE. y el Gobierno

regional de Moquegua debido a su costo elevado.

o Los equipos llegaron a la I.E. como se muestra en la foto 09.

Los equipos que llegaron son los siguientes:

o 04 Equipos LEGO modelo 9656 (Ver las Fotos 10 y 11).
o 04 Equipos LEGO modelo 9684 (Ver Foto 12).
o 01 Equipo LEGO modelo 9797 (Ver Fotos 13 y 14).

FOTO. 09: Llegada de los equipos en la I.E.

Fuente: Autor

FOTO.11: Fortada del Maletin del equipo 9656

Fuente: Autor

FOTO. 10: Caja LEGO Modelo 9656

Fuente: Autor

FOTO.12: Caja LEGO Modelo 9686

Fuente: Autor
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Fuente: Autor
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CUADRO N° 1. Equipo técnico que fue usado en el pilotaje del proyecto.

Caracteristicas del |Usado para Proyecto de |
; g | Cantidad | Aporte de:
equipo técnico Tesis

Inte,rf_ases para hacer LEGO 8 Gob..

robotica Regional

Software LEGO 4 GOb.‘

Regional

Actuadores Motores DC de 3.5 V. 10 Personal
Temperatura, Switch de |10 de cada

Sensores Personal
toque, Foto celdas uno
Destornilladores,

Herramientas alicates, segueta, | 25 en Global | Personal
multimetro

Aurtefactos cautin, pistola de silicon 3node cada Personal

Equipo electronico en | Impresora, escaner, |2 de cada Personal

desuso unidades de CD-ROM uno
Paquetes de  hojas,|2 Paquetes

Material didacticos tijeras, goma, de Hojas, el Personal
marcadores, papel de|resto 5 de
construccion. cada uno

Fuente: Autor

Se desarroll6 un esquema de los materiales principales que se ha requerido en los

talleres de Robética Educativa como de muestra en el Cuadro N° 1.

52

Repositorio institucional UNA - PUNO



TESIS UNA-PUNO " i’”’ e

B
‘ﬂ Altiplano

3.4. INVITACION A LOS TALLERES

La invitacion a los talleres se realizd con la coordinacion de los dos directores de las

instituciones educativas involucradas.

e Invitacion a la Institucion Educativa Salinas Moche
Las invitaciones se realizaron en coordinacion con el director de la institucion y también
previo invitacion a los padres de familia del poblado como se detalla en la foto (Ver
Foto 15), donde se hace el anuncio publicitario para invitar a todo el publico en general

nifios de 8 a 16 afios, también se realiz6 la invitacion personal a todo los estudiantes y

docentes que participaran en los talleres (Ver Foto 16).

Foto 15: Pegando los afiches publicitarios parael | Foto 16: Realizando la invitacion personal a los
tallen en Salinas Moche. estudiantes y docentes.
Fuente: Autor Fuente: Autor

e Invitacion a la Institucién Educativa Chiviria
La invitacion se realiz6 de la misma forma que en la anterior |.E. se peg6 los afiches de
invitacion y se realizd la invitacion personal a los estudiantes y docentes de la
Institucion Educativa, previa coordinacion con el Director y presidente de la comunidad
Santa Lucia (Ver Fotos 17 y 18).
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| TALLER DE ROBOTICA EDUCATIVA

“ESPACIOS INTERACTIVOS PARA Eigls
DESARROLLO DE HABILIDADES PARA NI ay

DESARROLLO EDUCATIVO BN
creatividad

toleranca

trabajo en equipo
investigacion
resolucion de problemas.

&/ P
(7] education Jensenapen
Foto 17: Afiche de invitacion que se preparo Foto 18: Invitacion a los estudianes de la I.E.
para pegar en los salones. Chiviria.
Fuente: Autor Fuente: Autor

Una vez terminado con la adecuacion de los talleres y la invitacion a los estudiantes de
la I.E. se realizd la coordinacion con los docentes para la adecuacion de los talleres de

acuerdo al DCN, que plantea el ministerio de educacién del Per0.

3.5. PLANIFICACION Y APLICACION DE LOS TALLERES

3.5.1. ENFOQUE TEORICO-PEDAGOGICO

Para realizar nuestro plan anual de trabajo tomaremos un breve concepto donde,
concebimos que la Robdtica Educativa como un contexto de aprendizaje que se apoya
en las tecnologias digitales e involucra a quienes participan en el disefio y construccion
de creaciones propias, primero mentales y luego fisicas, construidas con diferentes
materiales y controladas por un computador. Estas creaciones pueden tener, en su
origen, un referente real, por ejemplo, la apariencia, las formas de movimiento o de
interactuar con el ambiente, se tratan de integrar a las creaciones; entonces nos
encontramos ante una simulacion. Otros productos pueden ser prototipos que
corresponden a disefios totalmente originales o aquellos que combinan ambos prototipos

y simulaciones.
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3.5.1.1. Habilidades en disefio, fluidez tecnoldgica, creatividad

Las empresas e industrias han incorporado procesos de produccién y mdltiples

elementos que incluyen automatismos y control. Los ingenieros mecanicos, electronicos

y més recientemente los informaticos, han asumido estos desarrollos. Sin embargo, en

las ultimas décadas se muestra con mayor presencia la necesidad de formarse u obtener

alguna especialidad que abarque, con mayor profundidad, esos temas. La robotica

industrial, como un area de estudios a nivel universitario en los paises desarrollados ya

es un recurso disponible, no asi la robética educativa como especialidad profesional.

Durante los talleres se plantea ver las calificaciones de la siguiente manera

Alta productividad: Posibilidades de creacidon que se poseen para insertarse con
éxito en una obra productiva.

Mentalidad creativa: La habilidad para aplicar las tecnologias digitales en
situaciones sostenidas y complejas, y para comprender las consecuencias que de
éstas se derivan.

Comunicacion eficaz: Trabajo en equipo Yy colaborador, habilidades
interpersonales, responsabilidad social, personal y civica, comunicacion
interactiva.

Era digital: Conoce y comprende los conceptos cientificos necesarios para tomar
decisiones, usa el lenguaje y el célculo en el trabajo, y en la sociedad, para
alcanzar las metas personales y para desarrollar conocimiento. Tiene
conocimiento de lo que es la tecnologia, involucra sus usos eficientes, toma
decisiones al identificar problemas econdmicos, interpreta, usa y crea imagenes,
videos y medios visuales. Busca rutas y nuevos escenarios para determinar

medios y alcanzar fines.

En nuestro taller implementado se trabajaran con los siguientes criterios de evaluacion
(\Véase Cuadro N° 2 y 3).
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CUADRO N° 2. Habilidades observadas en estudiantes de los programas de Robotica

Educativa
Mentalidad creativa Alta productividad Comunicacion eficaz Era digital
Planean, organizan v Cea,  planficn F'rogramanycontrolansus Modifican sus actitudes,
alcanzan eficazmente s desamollan projects e producciones usando conductas y
metas del un proyecto, ola lenquajes de programacion | comprensiones para

propuesta de solucion al
problema detectado

grupo. - Trabajan  juntos
para resolver problemas.

especializados para hacer
robotica.

adaptarse a o requerido, o
a o planeado

Priorizan y crean sus
protofipos de solucion o

Comparten y ensefian a
0fros lo que saben, ayudan

Usan gran variedad de
herramientas y recursos

Adminisiran el tiempo, los

5US simulaciones. o~ W s E?gguwoneﬁ;&ar ﬁscalzuss s y |°$ o0,
otros compafieros Seqelas i es: Evaluan 1a calidad de sus
enfrentan. lenguajes de programacion products.

y creacion de WEBS.

Usan [BCUrS0S | Estan dispuestos a asumir :

1ecr;o|ﬁgicos para hacer di[erentesp oles en log | Usan e identifican los Eii:ler ;?ﬂf:;grs Estgﬁ

robofica, textos, folos ¥ | grupos de trabajo, a finde | [renes de engranes pama dipuesios éometer

Videos para agregar valor | Jograr las mefas. fransmitir &l mavimiento. -

a 5Us productos |

Anticipan contingencias y | Muestran respeto, | |dentifican y aprovechan Bl :

cfitican sus producciones. | folerancia  y  confianza | distintas  fuentes  de Anean, plensan y loman
entre ellos y con sus | informacion: Teitos, enhcuenta 05 F anes que
Maestios. personas, videos, sonidos. P

Valoran los  resutados | - Se comprometen con Wna | - ¢omprenden 0

para dirgr 0 ainear {35 | mela comparta y acepiaN | - eiementos hisicos de fas | Crean productos originales

facetas de! poyect. la _responsabildad . €|\ progiciones - robdticas: |y nuevs en funcion de la
Wiahajo en equipo NaCa 1 | percepcien, razonamiento, | necesidad que se plantea.
meta. comportamiento.

Crean productos | Comparten 508

pertinentes v de alfa
calidad  atendiendo o

conocimientos y recursos
con ofros miembros del

Evallan el proceso y los
productos  de  sus

Emprenden soluciones a
sifuaciones  que  no

planeado, Qrupo. actividades resultan obvias.

Entlende [a utiidad de los | Disefian y  redisefian | Aplican los principios del | Consideran hipatesis,

productos creados. soluciones. disefio tecnologico en sus | hacen  inferencias
productos. evallian sus producciones

Fuente: Autor
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CUADRO N° 3. Relaciones entre habilidades con las propuestas del proyecto

imagenes, videos y medios
visuales. Busca rutas y nuevos
gscenarios para  determinar
medios y alcanzar fines.

Habilidad Propuesta de robética  (TESIS)
Mentalidad La habilidad para aplicar las | Creatividad Disefia, construye y programa
creativa tecnologias  digitales  en profotipps  y  simulaciones
situaciones  sostenidas v usando recursos tecnologicos
complejas y para comprender especializados para  hacer
las consecuencias que de éstas robotica educativa.
se derivan.
Alta productividad | Alta productividad: Aplicar los procesos de disefio
posibilidades de creacion que tecnologico para hacer sus
Se poseen para insertarse con | Disefio creaciones:. idea, seleccion de
&xito en una obra productiva. producto, disefio, construccion,
valoracion, rediseno.
Comunicacion i
[T o e e
colaborador, habilidades o — Propone
Interpersonales, Resolucion de : ' :
responsabilidad social, | problemas SD“.J':'DHES ‘el i
sy e T R
comunicacion interactiva. Sl
Era digital Conoce y comprende los
conceptos cientificos
necesarios  para  fomar
decisiones, usa el lenguaje v &l
calculo en el trabajo y en la Reconoce y caracleriza el
sociedad para alcanzar las grado de inteligencia de un
melas personales y pam| .o producto hecho en robdtica.
desarmollar CONOCIMIENIO. | tecnolgica Integra  conocimientos  de
Tiene conocimiento de lo que | (programacion, | electronica, programacion
es la tecnologia, involucra sus | operadores operadores mecanicos para
usos eficientemente, toma :}:Efrmﬂmsl construr  y  valorar  sus
decisiones  al  identificar : producciones v las de los
problemas economicos, demas.
interpreta, usa y  crea

Fuente: Autor
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3.5.2. PILOTO IMPLEMENTADO

Para implementar el piloto se disefi6 multiples fichas donde se da a conocer el manejo

de los talleres, donde el objetivo del piloto era validar la metodologia disefiada de tal

manera que informara sobre los ajustes, cambios y mejoras a realizar del material que

los educadores y nifios usaban y de las estrategias y actividades propuestas, de acuerdo

a DCN (Disefio Curricular Nacional).

Para concretar esta fase se establecieron tres propositos:

1. Evaluar la factibilidad de la propuesta con relacién al tiempo de ejecucion de
las actividades, sus objetivos, la propuesta de contenido, el nivel de
exigencia y el conocimiento requerido para su ejecucién por parte de los
educadores y estudiantes, antes y durante el desarrollo de la propuesta.

2. Valorar las incidencias de la propuesta, con relacion a las creencias que
tienen los estudiantes y educadores en relacién a la robdtica y a los cambios
en ellas que la propuesta ofrece.

3. Caracterizar un conjunto de habilidades y desempefios que la propuesta

metodoldgica propicia para los estudiantes que se beneficiaron.

Para recopilar los datos, se organizaron sesiones de conversacion con los educadores y

se usaron instrumentos escritos y digitales que se aplicaron en cada taller. Por ejemplo:

Fichas de informacién que indagan sobre el perfil de los estudiantes (nivel de
estudio, grados académicos, experiencia de uso con las computadoras y
ocupacion de sus responsables).

Instrumentos dirigidos para conocer los grados de conocimiento y domino
presentes en diferentes momentos del proceso y al final de la experiencia.
Anaélisis de producciones: programas, esquemas, planes de proyectos, creados
por los estudiantes.

Registros fotograficos: construcciones, escenas, producciones en pantallas
recuperadas en todas las sesiones.

Avrticulos de los educadores: Cada educador escribio un ensayo de su experiencia
en el proyecto.

Portafolio del investigador: Se realizO una bitdcora de seguimiento de

actividades, con relacién al tiempo y propoésitos esperados, para reunir

58

Repositorio institucional UNA - PUNO




TESIS UNA-PUNO E’#

Universidad
Nacional del
Altiplano

informacién sobre el grado de cumplimiento asociado a la factibilidad de la

propuesta.

3.5.3. ADECUACION DE LA PROPUESTA Y LOS MATERIALES

Consistio en la depuracion y revision de los documentos, en su version final. Esto
incluyd lo siguiente: depuracion de consignas, ajuste de actividades en cuanto a los
productos esperados y el tiempo de ejecucién, luego de un analisis detallado de los
resultados obtenidos en cada ejecucion en forma independiente, y un analisis
comparativo entre todas las ejecuciones, los documentos fueron revisados y se
incluyeron los ajustes, de manera que estuvieran accesibles a entidades y personas con
poco, 0 ningun conocimiento, en el area. Se mejoraron formatos y presentacion de

contenido e ilustraciones.

En el Cuadro N° 4, se observa la exigencia y fluidez para los estudiantes. En este cuadro

se muestra los parametros y factores a tomar en consideracion.

CUADRO N° 4. Exigencia y fluidez para estudiantes

Fluidez tecnologica
Dizeno Electronica Programacion Dperadores | Creatividad Competencias
ciudadanas

Alto:  porgue | Bajo:  porque | Alto: porgue exige | Medio: Bajo: ez  bajo | Medio: porque

requieren saber | es facil hacer y | orden v tenacidad. | porgue porque s2 puede | exige

aplicar y | deshacer Mo siempre  se | requiere  un | hacer facilmente | solidaridad,

resolver conexionss o | puede  encontrar | buen uso vy | pero requiere | colaboracion,
@ operaciones hacer prusbas | cual es el origen de | aplicacion, v | tenacidad ¥ | ayuda, apoyo
‘G basicas en|a los | los emores. Estos | herramientas | persisfencia para | mutuo y
E.‘ diferentes componentes. | ejercicios requieren | (alicate, mantenerse Y | compromiso.
= problemas y | Reguiers atencion y | destomilla- respetar lo [ Deben  vencer
o ejercicics  que | cuidado ¥ | seguimiento dores, propuesto. Lo | la tendencia al
-E surgen. orden en el uso | minucicse  de  las | multimetro, planteado  debe | individualismo.
g Tambien deben | de lineas. Deben | cautin) segun | concretarse.
= reconocer  los | hemamientas TECUITir a la | su  funcion.

gistemas de | principaiments | pregunta, la prueba | Precizion a la

medida y|el cadtin que |y la discusion, | hora de

conversion v | s calienta | como recursos de | lograr

usarios. mucho. solucion. acoples enire

dientes.

Uso de | Uso cuidadoso | Inicie © y  fin de | Orden vy | No aplica Mo aplica
i instrumentos de los | programas:. atencion  en
=4 de medida | instrumentos Mavegacion por | los  proceso
] . " B
T = | (regla). de miedida, | mend. de desame
Ex hemamientas Discriminacion de
E g para cortar | puertos de entrada | estructuras vy
B E inatrumentos v |y salida. | mecanismos.
2 actuadores Manipulacion
E para hacer | basica de

robotica. computadoras.

Fuente: Autor
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e Habilidades creativas en resolucion de problemas

Disefian, construyen y ensamblan representaciones para simular la solucion de un
problema comunal. Cuidan la apariencia, el ajuste, el color, la funcionalidad y la
versatilidad en sus productos, e integran a diez 0 méas productores en un mismo
desarrollo (Véase Cuadro N° 5y Fotos del 19 al 20).

La amalgama de los tres modulos de contenido se consolida y solidifica con la creacién
de un proyecto en el que participan todos los integrantes del taller. Este proyecto parte
del planteamiento, anélisis y busqueda de la solucion a un problema que enfrenta la
comunidad. En el planteamiento de la solucion los estudiantes integran los
conocimientos de robdtica que la experiencia ha promovido. En sus inicios el problema
se analiza de acuerdo a sus causas, consecuencias y soluciones posibles. Segun el
consenso del grupo, se opta por la mejor solucién para crear una unica representacion.
Posteriormente se organizan en subgrupos que tienen la responsabilidad de crear una
parte de ese producto. Por tratarse de un todo que integra pequefias partes, es requisito
que los subgrupos coordinen aspectos de ensamble, acople, escala, tipos de materiales,
color y todas aquellas variables que al final del proceso demuestren un trabajo
coordinado y realizado en equipo. Algunas de las habilidades propiciadas por rubro son:

CUADRO N° 5. Habilidades creativas y en resolucion de problemas

Disenan, construyen y ensamblan representaciones para simular la solucion de un problema comunal.
Cuidan la apariencia, el ajuste, &l color, a funcionalidad y la versatilidad en sus productos e integran a diez
0 mas produciores en un mismo desarrolk.
Plantean problemas y proponen
soluciones.

Exponen los problemas que enfrenta la
comunidad. Los ponen en categorias y los
colocan por prioridad de atencion.

Analizan y definen la mejor solucion al
problema, disefan una forma de
representarla.

Se asignan responsabilidades y se crean
planes da trabajo y disefios de productos.

Disefian, construyen y ensamblan | La robotica s algo que nos ayuda a hacer volar nuestra
representaciones que integran la | imaginacion y luego podemos realizario.

robotica.

Crean representaciones para la solucion al
problema, incluyen la robotica y otros
rECursos.

Fuente: Autor
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Foto. 19: Se muestra como los estudiantes
desarrollan sus habilidades

Fuente: Autor

Foto. 20: Se muestra el desarrollo de sus
habilidades mediante videos.

Fuente: Autor

3.6. ESQUEMA DE LOS TALLERES

Se trabajo los talleres de acuerdo al plan de calificaciones mencionadas en el Cuadro N° 6,

dicho cuadro fue proporcionado por la I.E.

CUADRO N° 6. Fue proporcionado por la I.E. para ser resueltos en el Taller.

3.6.1. MATRIZ DE PROBLEMAS

NECESIDADES
PROBLEMAS CAUSAS CONSECUENCIAS PL1BLES DE A
SOLUCIONES TRASVERSALES
APRENDIZAJE
Bajo - Falta  de Desinterés por el |-Docente 'y PP.FF. [-Compromiso de Educacion en
rendimiento apoyo en estudiante. comprometidos docentes 'y valores 0
Escolar el proceso Problemas en el en el proceso de PP.FF. en formacion
de aprendizaje. ensefianza y participar ética.
ensefianza Desnutricion aprendizaje con activamente
y escolar. los estudiantes. en el proceso
aprendizaj -Aplicaciéon adecuada de ensefianza.
e de los de estrategias de |-Manejo de
estudiantes aprendizajes estrategias de
segun el ritmo y autoaprendiz
Inadecuada estilo de los aje.
aplicacién estudiantes. -Conocer el valor
de - Incentivar el consumo nutritivo  de
estrategias de alimentos los alimentos.
de balanceados.
aprendizaj
e.
Mala
alimentaci
on.
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Contaminacion |- Falta de cultura |- Inadecuado acopio de |- Buen uso de depésitos |- Charlas acerca del | - Educacion
ambiental. ambiental los residuos de basura segun reciclaje. para la gestion
en los solidos. caracteristicas. - Insercion de de riesgos y la
agentes - Desconocimiento de |- Transversalizacion de temas de conciencia
educativos. précticas contenidos contaminacio ambiental.
- Insercién de educativas ambientales  en n ambiental
educacion ambientales. todas las areas en las
ambiental curriculares. diversas
en su areas.
curriculo
pedagégico

Para validar el planteamiento del trabajo se considerd los Cuadros 1 al 6 para elaborar
el plan anual de trabajo para los cuatro talleres que se implementd en el proyecto los

cuales son adjuntados en el Anexo 1 al 4, segun el DCN.

3.6.2. PLANTEMAMIENTO DE VISION Y HABILIDADES DE ESQUEMA
PARA EL TALLER.

Curso: Razonamiento Matematico.
Estudiantes dirigidos: 3ro, 4to, 5to y 6to.

e VISION: El ideal de mis alumnos; lo que lograré en ellos (en términos

generales).

Al finalizar el afio 2012 el total de mis alumnos de 3ro, 4to, 5to y 6to grado de educacion primaria
lograran alcanzar un nivel mas alto de lo esperado en los conocimientos requeridos en Matematicas,
demostrando su capacidad creativa y pensamiento critico, en los examenes a nivel nacional e
internacional, también ser capaces de aplicar las TIC’s en el desarrollo de sus conocimientos
creando juegos y dinamicas, trabajando en equipo con autoconfianza, incentivando su autoestima 'y
perseverancia para tener acceso a mejores oportunidades en la sociedad globalizada y competitiva.

e Habilidades Transformativas

Habilidad Habilidades  que | Explicar por qué esta | Desarrolla 3 estrategias
Transformativa | podran tener al | habilidad hara que | para  desarrollar  esta
finalizar el afio. accedan a mejores | habilidad durante el afio

oportunidades de vida | escolar
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opiniones y analiza
reflexivamente
situaciones distintas,
elaborando
conclusiones
propias bien
fundamentadas.

El estudiante se
cuestiona

permanentemente,
emitiendo  juicios
sobre las diversas
situaciones que se le
presentan en su

aprendizaje diario.

desarrollo personal,
Sera una mejor persona

que cuestiona y opina

dentro de cualquier
ambito social que se
encuentre.

Tener la mentalidad de
un pensamiento critico
fortalecera su
autoestima para poder
acceder a una mejor
oportunidad por
ejemplo, reclamando
por sus derechos si hay

una injusticia.

Creativo e | Tener la mente | Plantearan nuevas | -Plantear ~ concursos  de
innovador abierta y recopilar | actividades innovadoras | creatividad e innovacion
informacidn para ser | en el colegio. tecnoldgica en el colegio.
transformada.
Serén lideres en | -Elaborar nuevos métodos de
Ser sofiadores e | innovacion en el &mbito | aprendizaje en nivel abstracto
inquietos con los | nacional e | y dinamico en el area de las
desafios internacional. matematicas.
-trabajar con las TIC’s para
desarrollar ~ su  habilidad
creativa e innovador.
Critico y | El estudiante | Esta  habilidad e | -Analizar e interpretar
reflexivo argumenta sus | ayudara mucho en su | opiniones en el salon de

clases cuando se trabaje en

grupos (Practica guiada)

- Cada estudiante defiende su
posicion o idea respecto a un
problema planteado en el

saldn de clases.

- Los estudiantes seran
sometidos constantemente a
buscar nuevas soluciones a
problemas Matematicos

planteados por el profesor.
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2012, desarrollaran conocimientos y habilidades

superior a 16 en la evaluacion final.

Todos los alumnos de 3°, 4°, 5° y 6° de educacién primaria al finalizar el afio académico

en las tres competencias del area de
matematica al recoger datos e interpretarlos, graficar figuras de cuerpos geométricos, y al

operar y resolver problemas; demostrando el logro de su meta con un rendimiento igual o

Evaluacion de las metas de aprendizaje:

Si demuestran sus habilidades y conocimientos en los diferentes examenes planteados

durante el ano.

Verificando su progreso con los exadmenes parciales planteadas durante el afio.

e TRABAJANDO CON AFECTO Y ACCESO SEGUN LA I.E.

AFECTO:
Actitud o ¢ Qué debo observar | ¢Por qué es clave Estrategias que
Mentalidad en mis alumnos? para el éxito en puedo utilizar en el
¢ Cémo la puedo sus vidas? salén
observar?
Trabajando  en | Si trabajan | Aprenderan a | Dindmicas grupales
equipo nadie nos | organizadamente 'y | realizar tareas
_ . Juegos de roles, por
ganara. coordinan las | especificas  como | .
-y ) ejemplo  ser el
actividades miembro de un |
Yo puedo | ] presidente de la
eficazmente. equipo.

(Autoconfianza )

Perseverancia:
Significa ser

pacientes en este

Se apoyan entre ellos

para superar
obstaculos.

Manejan la
confianza,

solidaridad y respeto

por sus comparieros

Les adura a ser
lideres y confiar en
sus comparieros de

equipo

Seran capaces de

confiar en  sus

propias habilidades.

republica del Perd.

Plantearles retos en
grupos de alumnos a
realizar determinadas
tareas de

investigacion.

Motivacion constante

en sus actitudes de los
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en el
de

caso

proceso
aprendizaje,
tener disciplina
en las acciones,
decision en lo
que uno quiere,
y valentia al
enfrentar nuevos

retos.

de trabajo.

Confian en si mismos
que pueden superar
los retos que se les

plantea.

Buscan la solucion
incansablemente a
cualquier  problema

que se les plantea.

Si no puede resolver
la préactica guiada, lo
intenta una, dos, tres

veces... hasta pasar a

la practica
independiente y
alcanzar con 1 el

boleto de salida.

A pesar que se le
puso B vuelve a
presentar la tarea para
tener AD.

Se siente motivado a
participar en talleres
de reforzamiento para
seguir mejorando en

su aprendizaje.

Tener la seguridad

de lograr superar

los retos  que
pueden parecer
insuperables.

Con la
perseverancia  se

obtiene la fortaleza
y disciplina en la
de

aprendizaje

mejora su

cognitivo y
emocional

necesario para
enfrentarse a las
dificultades y

contratiempos  que
se les presenten en

el camino del logro

de sus objetivos
ademas el trabajo
constante le
permitira
desarrollar su
inteligencia

(intrapersonal,
interpersonal,

linguistica y/o) y

aptitudes

personales  como
verbales para
comprender

palabras, oraciones,

estudiantes.

Mostrar ejemplos de
personas que lograron
grandes metas
confiando que  si

podia realizar.

a. Juego: En busca
del
Desarrollo: El

tesoro.
Guia
esconde un objeto en
particular,
seguidamente elabora
un mapa del tesoro,
(croquis), pistas,

retos, etc. para

encontrar el tesoro en
grupos, el grupos

ganador recibe un

premio o felicitacion

publica.
b. Lecturas
Motivacionales  (ver
anexos).

c. Retos personales.
Ej.:
- Cumplire todas mis

tareas.

- Aprendo a
investigar

investigando.
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textos y relaciones | - Leeré una lectura
entre los mismos, | por semana.

sociales para .
d. Produccion de
comprender e
) textos: Cuentos,
interactuar con el
poemas, recetas, etc.
projimo y la
) Enfocado al logro de
persuasiva  para
la gran meta, la
argumentar, L
realizacion del
convencer, ordenar, o
_ ) proyecto de vision y
y sistematizar, una _
su proyecto de vida.

fuente de
informacion.
ACCESO:
Experiencia u Oportunidad ¢Qué busco lograr en mis ¢Por qué es importante?
alumnos con esta
experiencia u oportunidad?
Ir a los exdmenes | Que ellos mismos | Tendran la oportunidad de

regionales, nacionales e | demuestres sus habilidades | acceder a  becas vy
internacionales. y conocimientos frente a | reconocimientos por sus
otros  estudiantes  del | esfuerzos.

mismo grado. _ .
) Los estudiantes de daran
Presentar a los estudiantes a . _
) Hacer ver a los estudiantes | cuenta que estudiar y
profesionales modelo a N
o . |que con esfuerzo y |desarrollar habilidades
imitar, los que compartiran o ) j
e ) dedicacion en el estudio se | necesarias te haran un gran
su experiencia en su vida _ o
) pueden lograr grandes | profesional de exito.
profesional en talleres
_ metas.
liderazgo. Conocer donde pueden

) Mostrar doénde y coOmo | desemperfiarse, una vez que
Mostrar videos de empresas ) )
ellos pueden trabajar una | sean  profesionales les
donde se pueden
. ) vez que ya son | ayudara a plantear sus
desempefiar los estudiantes
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cuando sean profesionales. | profesionales. grandes metas en su

) proyecto de vida con éxito.
Cuando de culmine los

trabajos se demostrara en _ y Porque se vera reflejado en
_ ) Satisfaccion 'y  prueba _
una feria, las creaciones de ] la presentacion de su
tangible que su esfuerzo ha ) o
los modelos de LEGO que ) Trabajo de Investigacion
valido la pena y se ha )
se emplearon en los ) sobre la Reserva de Salinas
concretado  gracias  al
talleres. ] ) mostrando sus
trabajo en equipo y su o
_ conocimientos y
perseverancia. . o
habilidades adquiridas a lo

largo del afio. Asimismo se
daran  cuenta que la
perseverancia y el trabajo
en equipo son rentables a

mediano y largo plazo.

e Oportunidades que cumpliran los estudiantes

Serén grandes personas con conocimientos y habilidades necesarios para afrontar a la sociedad y
cultivando valores éticos y morales.

Tendran conocimientos necesarios para acceder a Becas para tener muchas mejor oportunidad de
educacion, también ser ganadores de distintos concursos nacionales e internaciones en el Area de
las razonamiento matematico logrando ser reconocidos por sus esfuerzos en el estudio.

Al alcanzar la visién podran competir con estudiantes de otros colegios buscando cerrar la brecha
educativa.

3.6.3. PLANIFICACION DE UNA CLASE MODELO QUE SE APLICO

Grado: 4°Primaria Docente: Raul Tutor: Maria Fecha Viernes ¢Borrador? Final

Matematica. Castillo Rosa Ejecucion: ¢Final?
Materia: 16/07/12

Hora: 15:00- 16:30

TIEMPOS (Apertura: 8 ICN: 20 P.G.: 25 P.1:15 B.S.: 7)
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PLANIFICACION DE CINCO PASOS N° 16

PRE -PLANIFICACION: SABER, PARA QUE, MOSTRAR

OBJETIVO.

PUNTOS CLAVES.

Numeros, Relaciones y

Operaciones.

16.

calcular los perimetros

Identificar y

y éarea del cuadrado,

rectangulo y triangulo.

Indicadores:

e Comprende el
significado de area y
perimetro

en Su

entorno.

El estudiante estara en la capacidad de identificar y

calcular los perimetros y éarea del -cuadrado,

rectangulo y triangulo.

¢+ El perimetro de una figura geométrica esta defina
como la suma de la longitud de sus lados.

% El &rea del cuadrado y rectangulo esté definida
por la multiplicacion de su base por su altura y la
del triangulo por la multiplicacion de su base por
su altura dividida en 2.

Asi:

3+3+3+3
12

‘ Perimetro

Area =3 x3
=9

‘ Perimetro = 2 + 4 + 2 + 4
=4z

4 Area =2x4

e Calcula el perimetro -8
y area del cuadrado, H B S = Pt
y [ ¥ T Area =(3x4)/2
rectangulo y =272
triangulo.
EVALUACION.

Durante el cierre de la clase aplicaré la evaluacion (boleto de salida); en éste, el
alumno deberd demostrar su capacidad para identificar y calcular los perimetros

y area del cuadrado, rectangulo y triangulo.
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BOLETO DE SALIDA

1.- Hallar el perimetro y area de las siguientes figuras, y pinta de azul sus lados, de rojo sus vértices y verde sus angulos
[ I
[ I
[ I
Area = Area =
Perimetro = Perimetro =

2.- Hallar el perimetro y area de |as siguientes figuras

S A
. Area= . Area =
Perimetro = l‘ Perimetro =
—
e )
- :\\‘x‘:’l Area = = .
2 "~ Perimetro = ENSendPerd
\\-.\‘ ittt ! spunkaas

Valor: Pregunta 1 = 8 puntos, Pregunta 2= 12 puntos.
2 indicadores significa que el objetivo esta cumplido,
1 indicador significa que el objetivo esta en proceso de ser aprendido.

0 indicadores significa que el objetivo no se ha cumplido.

CONEXION CON LA META DE LOGRO DE GRADO.

La clase sera exitosa si al culminar los nifios logran adquirir la capacidad de
identificar y calcular los perimetros y area del cuadrado, rectangulo y triangulo,
con un dominio del 80%, encadenando un eslab6n mas hacia el logro de la
GRAN META “TODOS, OBTENDREMOS (16) como minimo EN EL

EXAMEN FINAL”.
<« | 1. APERTURA (5 min.) MATERI
o
- ALES
El profesor iniciara reuniéndose con los estudiantes en el taller, | Pizarra,
" indicando a los participantes que observen todo lo que los rodea, | Kit de
= cajas ventanas, mesas sillas entre otros, indicando a todos que | Lego.
identifiquen cuadrados y triangulos.
o | Todos sacaran sus herramientas e identificaran las mismas figuras
- . .
O | geometricas con las herramientas de LEGO.
®)
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Indicaremos la relacion que tiene nuestro tema con la visién “Si
queremos ser capaces de resolver problemas de la vida diaria,
tenemos que aprender a calcular las areas y perimetros,
trabajaremos en pares y con esto seremos tolerantes y respetuosos
con nuestros comparieros, ademas todo este trabajo sera duro y
tendremos que perseverar como nuestra amiga la tortuguita”

(Wall-e robot).

2. INTRODUCCION DEL CONTENIDO NUEVO

Ahora pasaremos a la ICN; como saben debemos respetar las | Plumones,
reglas mientras el profesor explica. El objetivo de hoy se relaciona | hojas, kit
con nuestra vision porque nos permite mejorar en nuestro | de Lego.
proceder diario frente a los problemas que se nos presentan, los
perimetros y areas estaran presentes siempre estaran presentes en
nuestra vida asi que si los aprendemos nos serdn de mucha
utilidad.

Objetivo: “ldentificar y calcular los perimetros y area del

cuadrado, rectangulo y triangulo.”.

Una vez que todos los participantes tengan sus materiales y
herramientas se les indicara a todos, que formen figuras
geométricas, para captar la informacion si tienen nocién de

cuadrados y triangulos con los kit de LEGO.

Después se mostrara figuran como ejemplo de lo que se trata de

decir y transmitir a los alumnos.

Luego el profesor entregard& a cada par de estudiantes dos
plumones papelote y donde tendran 4 figuras (cuadrado,
rectangulo, triangulo y una figura compuesta), para desarrollarlas

paso a paso.

Indicaremos que realicen las figuras con las herramientas LEGO

gue cuentan cada uno, se premiara a los primeros que terminen
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con esta experiencia.

Agregaré algunos ejemplos de acuerdo al contexto de la clase.

3. PRACTICA GUIADA

- Primero: Trabajaremos de acuerdo a los grupos que
corresponden a cada coordinacion.

- Segundo: Utilizaremos la voz de 20 cm, para no interrumpir al
grupo del costado”.

- Tercero: Para pedir ayuda levantar la mano.

- Cuarto: No esta permitido desplazarse por el aula sin permiso
del profesor.

El profesor iniciard dando las instrucciones de la PG y las

expectativas de comportamiento en esta parte de la sesion.

El tutor entregara modelos de figuras ya realizadas, para que
puedan imitar y realizar algunas creaciones de acuerdo a las
capacidades de cada uno, posterior se pedird que cada uno pueda
usar reglas para medir los perimetros de las figuras realizadas y
anotarlos en el cuaderno de practicas.

4. PRACTICA INDEPENDIENTE

1. Primero: Trabajaremos individualmente y con voz de 5 cm.
2. Segundo: Pedir ayuda levantando la mano.

3. Tercero: No esta permitido desplazarse por el aula sin

permiso del tutor.

4. Cuarto: Es necesario que tengan sus cuadernos y todos los
materiales sobre la mesa y que esperen a la hoja de préctica del
profesor. Los estudiantes resolveran los problemas entregados
por el profesor en un tiempo no mayor a 15 minutos, si
alguno(s) de los alumnos terminara antes de tiempo podra
pedir un “EJERCICIO RETO” de mayor dificultad.

5. VC: El tutor inspeccionara constantemente a cada estudiante

durante la préctica, para verificar la comprension.
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6. El profesor realizara el monitoreo de los alumnos de manera
individual (tomara especial atencion a los alumnos de menor
rendimiento) aclarando posibles dudas y corrigiendo errores

durante la préctica.

PRACTICA INDEPENDIENTE ﬁ{ﬂﬁﬂﬁﬂl’enﬁl

1.-Calcula el perimetro de las siguientes figuras:

i u P= u2 2= u
A= 2 % K= "Euz
A ] A= - A = < -
ﬁ al = —_—
i I I "l
| AL b
| S Ju — . Su 1 ,j Ju
gy o
HeH| l ~Ba)l
— fu ——i — 7u — —_— 7y —
P= u P = = u
A= I A= 2 A=l

5. CIERRE (5 min.) *Boleto de Salida

- El profesor pedird a los estudiantes que guarden todos sus
materiales y que solo dejen un lapicero sobre la mesa.

- EI profesor hard un repaso rapido de los puntos clave y luego
repartira las hojas del boleto de salida a los estudiantes.
“Tenemos cinco minutos para terminar la prueba, vamos a

demostrar de nuevo que si podemos”.

REI

TAREA (si fuera apropiado).

Incluye la tarea de la clase anterior.

Los manuales utilizados para esta cesion se encuentran en el Anexo 9.

Las Fotos del taller realizado se muestran a continuacion (Ver Foto 21 al 26).
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Foto 21: Mostrando el objetivo de la Foto 22: Desempacando los materiasles de
sesion del taller trabajo LEGO modelo 9684
Fuente: Autor Fuente: Autor

Foto 23: Armando los kit de acuerdo a los Foto 24: Se continua con el
manuales proporcionados. reconocimiento de las figuras geometricas.
Fuente: Autor Fuente: Autor

Foto 25: Realizando la practica Foto 26: tomado el voleto de salida para
independiente del taller validar el aprendizaje.
Fuente: Autor Fuente Autor:
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CAPITULO IV

CARACTERIZACION DEL AREA DE
INVESTIGACION
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4.1. DATOS NOMINALES DEL PROYECTO

NOMBRE DEL PROYECTO

“ROBOTICA EDUCATIVA: ESPACIOS INTERACTIVOS PARA EL DESARROLLO DE
CONOCIMIENTOS Y  HABILIDADES DE LOS NINOS Y JOVENES DE LAS
INSTITUCIONES EDUCATIVAS”

Ubicacion geografica del Departamento: Moguegua
proyecto: Provincia: General Sanchez Cerro
Distrito: Ubinas

Nombre de las institucion e Salinas Chiviria

educativas: e Salinas Moche

Periodo de duracién  del Fecha de inicio: 01-03-2012.

proyecto: Fecha de culminacion: 21-12-2012.

Nombre y firma de la persona responsable del proyecto:

Raul O. Castillo Pinto

g ] L. {
~8  Ubicatiénde la €.,
"Salina’s‘C_h‘ivir‘l'a"'. Lol

Fig. 10. Ubicacién del Proyecto

Fuente: Google Earth.
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CAPITULO V

EXPOSICION Y ANALISIS DE LOS
RESULTADOS
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5.1. ANALISIS DE DATOS

Primero, realizamos un diagnostico de entrada. Y, segundo, estimamos el crecimiento
en sus capacidades de los alumnos y luego se explicara en una Tabla estadistica el
comportamiento y/o crecimiento que se tuvo con la aplicacion de la Robotica Educativa.
Finalmente se mostrara los resultados obtenidos; para ver los cuadros de Unidades y

Diagnosticos, para ver mas Fotos de los talleres VVer Anexos 1, 2, 3y 4.

Se realizé cuatro talleres donde se muestran en cada cuadro los participantes.

5.1.1. RESULTADOS DEL PRIMER TALLER REALIZADO EN LA I.E.
CHIVIRIA-IV CICLO

TRATAMIENTO DE DATOS CON HOJA DE CALCULO

En el primer cuadro se muestra los resultados de entrada (Diagndstico) de las tres areas

tematicas objeto de estudio, los cuales fueron:
e Aprendizaje 1: Numeros, relaciones y operaciones.
e Aprendizaje 2: Geometria y medicion.

e Aprendizaje 3: Estadistica.

CUADRO: DIAGNOSTICO
DIAGNOSTICO
DATOS Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje
1 2 3
Chambilla Casani, Ronal Anderson 0.00 4.00 8.00
Choque Alvares, Robifio 2.00 0.00 5.00
Choque Cabana, Eloy Maycol 0.00 0.00 0.00
Flores Quispe, Evelin 0.00 0.00 5.00
Flores Nina, Nieves 5.00 4.00 11.00
Valero Chancolla, Abel 5.00 4.00 11.00

En el siguiente Gréafico estadistico se muestra los resultados de las evaluaciones anteriormente

mencionados; llegandose a un minimo de 0 y un maximo de 11 puntos.
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CALIFICACION
12.00
DIAGNOSTICO
10.00 -
8.00 =
6.00 B DIAGNOSTICO
Aprendizaje 1
4.00 -
B DIAGNOSTICO
2.00 Aprendizaje 2
0.00 — DIAGNOSTICO
& «® & & & & Aprendizaje 3
@& @ ¥
S 2 ) ¥
,:”b(\ \Q’%‘ ‘()G\ \ch '\("b Q()o
'2\(.;& @Q’ 2 0\} ‘j$ c}\’b
& ¥ N & & ©
& 0@? <&@ Qe t 2
SO S P
(}\O

En en siguiente Cuadro se muestra los resultados de crecimiento despues de ser aplicado los

talleres de Robética Educativa, los resultados que contemplan la nota 00 son estudiantes que no

asistieron a los talleres debido a maltiples problemas sociales que ocurre en la region.

CUADRO: CRECIMIENTO
CRECIMIENTO
DATOS Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje
1 2 3
Chambilla Casani, Ronal Anderson 17.00 16.00 20.00
Choque Alvares, Robifio 20.00 0.00 0.00
Choque Cabana, Eloy Maycol 0.00 17.00 20.00
Flores Quispe, Evelin 11.00 0.00 0.00
Flores Nina, Nieves 15.00 0.00 0.00
Valero Chancolla, Abel 13.00 0.00 0.00

En el siguiente Gréfico estadistico se muestran los resultados de crecimiento con la aplicacion

de la Robotica Educativa, vemos que se obtiene un logro significativo despues de usar esta

herramienta.
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|
20.00 CRECIMIENTO
15.00

10.00 = CRECIMIENTO

Aprendizaje 1
5.00 p J

B CRECIMIENTO

0.00 ] Aprendizaje 2

> > . >

2 o o <& vl iy
oS 5 5 ‘5@‘ ‘»Q,e' N CRECIMIENTO
& C’Q* *-\é\ @ > * Aprendizaje 3

ol il < S < &
A > o~ ) >
\(':.‘\\’b e‘?‘ ‘0?0 (Qf: \oge. o
& d e A0 < \é
s & F < Q7
o) o3 &
&

El siguiente Cuadro Estadistico muestra los datos comparativos de diagnostico vs crecimiento,

vemos el analisis de las tres competencias.

CUADRO COMPARATIVO: DIAGNOSTICO VS CRECIMIENTO

DIAGNOSTICO CRECIMIENTO

DATOS

Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje
1 2 3 1 2 3

Chambilla Casani, Ronal Anderson| 0.00 4.00 8.00 17.00 | 16.00 20.00

Choque Alvares, Robifio 2.00 0.00 5.00 20.00 | 0.00 0.00
Choque Cabana, Eloy Maycol 0.00 0.00 0.00 0.00 17.00 | 20.00
Flores Quispe, Evelin 0.00 0.00 5.00 11.00 | 0.00 0.00
Flores Nina, Nieves 5.00 4.00 11.00 | 15.00 | 0.00 0.00
Valero Chancolla, Abel 5.00 4.00 11.00 | 13.00 | 0.00 0.00

En el siguiente Gréafico Estadistico se muestra los resultados comparativos de Diagnoéstico vs

Crecimiento, se obtiene resultados 6ptimos de acuerdo a los examenes finales.
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20.00
18.00
16.00
14.00
12.00
10.00
8.00
6.00
4.00
2.00
0.00

g
B
0
z
g
d
0
0

Aprendizaje 2

CRECIMIENTO

Aprendizaje 3

DATOS

M Chambilla Casani, Ronal
Anderson

m Choque Alvares, Robifio

m Chogque Cabana, Eloy
Maycol

M Flores Quispe, Evelin

m Flores Nina, Nieves

m Valero Chancolla, Abel

CUADRO EVOLUTIVO PORCENTUAL

Difere Poreentaje

Bros Promedio | Promedio |  de ud

de de imie |
Diagndstico |Crecimiento ¥ 'EfEﬁ[l;:;El‘ltﬂ
Chambilla Casani, Ronal Anderson 4| 17 666667 13.666667| 77.358491
Chogue Alvares, Robifio 2.3333333| 6.6666667( 4.3333333 65
Choque Cabana, Eloy Maycol O 12.333333( 12.333333 100
Flores Quispe, Evelin 1 6666667 3.6666667 2| 54.545455
Flores Nina, Nigves 6.6666667 5| -1.6666667| -33.333333
WValero Chancolla, Abel 5.6666667| 4.3333333| -2.3333333( -53.846154
Promedio de Crecimiento (3%):| 34.954076

RESULTADO N° 01: Se concluye que los estudiantes incrementaron mas un promedio
de 34.95 % en su capacidad intelectual

Unidades; con la aplicacion del proyecto planteado.
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5.1.2. RESULTADOS DEL SEGUNDO TALLER REALIZADO EN LA
I.E. SALINAS MOCHE-IV CICLO

TRATAMIENTO DE DATOS CON HOJA DE CALCULO

De la misma forma que en los resultados anteriores se esta tomado tres competencias para

evaluar a los estudiantes, en el siguiente cuadro se muestra los resultados del examen

diagnostico.
CUADRO: DIAGNOSTICO
DIAGNOSTICO
DATOS Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje
n 2 3
Casani Casani, Nicson Omar. 0.00 0.00 0.00
Choquemamani Lopez, Marco Antonio 1.00 0.00 0.00
Flores Quispe, Lourdes Noemi 0.00 0.00 0.00
Flores Quispe, Maricarmen 0.00 0.00 0.00
Lopez Casani, Flor Noemi 0.00 0.00 0.00
Quispe Quispe, Candy Yenifer 0.00 0.00 0.00
Rojas Castro, Diana Carolina. 0.00 0.00 0.00
Valero Mollapaza, Katherin Elena 0.00 0.00 0.00
Lopez Valero, Cristhian 0.00 0.00 0.00
Quispe Chogue, Yessica Diana 0.00 0.00 0.00

Se realiza un analisis estadistico de grafico de barras en el siguiente cuadro, donde se observa

que los resultados son realmente bajos con una nota maxima de 1.

CALIFICACION
1.20
1.00 DIAGNOSTICO
0.80
0.60 M DIAGNOSTICO
0.40 Aprendizaje 1
0.20 m DIAGNOSTICO
0.00 . — ' ' — ' . Aprendizaje 2
DV P P S S S SR
@'a OQQ. s\e)‘?» (@6 Oé'? é\b O@Q Q'g\' &‘S‘\‘b c;_;\(: DIAGNC_JS'I'_ICO
(\0 N SRS 6\ < o B & @ Aprendizaje 3
£ & e O TR0 AR
& 6@& S eé\ (\‘f( v(}‘-"\(9 P o \?}o‘s(soo‘
) VP a2 A 4P
’b@‘*‘ g ¥ &(90— O\-;S,Q m(},c, &"Q‘a QS’@ G Q}A ‘,QQ’(J
EE o T NP
b’b‘;b <(\0 A
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En el siguiente grafico vemos los resultados de los exdmenes finales de los estudiantes, donde

se ve el avance y crecimiento de sus conocimientos y habilidades.

CUADRO: CRECIMIENTO
CRECIMIENTO
DATOS Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje
1 2 3
Casani Casani, Nicson Omar. 12.00 0.00 0.00
Choquemamani Lopez, Marco Antonio 16.25 18.00 20.00
Flores Quispe, Lourdes Noemi 17.50 0.00 0.00
Flores Quispe, Maricarmen 16.00 16.00 20.00
Lopez Casani, Flor Noemi 18.00 0.00 0.00
Quispe Quispe, Candy Yenifer 14.50 15.00 20.00
Rojas Castro, Diana Carolina. 17.50 16.00 20.00
Valero Mollapaza, Katherin Elena 17.00 0.00 0.00
Lopez Valero, Cristhian 19.00 0.00 0.00
Quispe Chogue, Yessica Diana 16.00 0.00 0.00
Mediante la gréafica de barra se ve mas claramente en avance de sus conocimientos.
CALIFICACION
20.00 - : -
4 CRECIMIENTO
15.00 - e
10.00 - B CRECIMIENTO
500 - Aprendizaje 1
B CRECIMIENTO
0.0 U h . Aprendizaje 2
AR S o &S P
S K & N %o@ieé& @ CRECIMIENTO
S Qe KL P Aprendizaje 3
& SN (\b 2 o S
%\ ’b@ 0\;\ @ {\\, G‘b . \’b(\ .ab_"v \Q‘;\ .\Q‘/
& FNVFE P o TP @
P & & ° O SO &
RIS R VP
& @€ VR P &
C ((\O O\} L 0\}

Podemos observar el cuadro comparativo de la evolucion de las notas entre el examen de

diagndstico y el examen de salida.
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CUADRO COMPARATIVO: DIAGNOSTICO VS CRECIMIENTO
DIAGNOSTICO CRECIMIENTO
DATOS Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje
1 2 3 1 2 3]
Casani Casani, Nicson Omar. 0.00 0.00 0.00 12.00 0.00 0.00
Chogquemamani Lopez, Marco Antonio| 1.00 0.00 0.00 16.25 18.00 20.00
Flores Quispe, Lourdes Noemi 0.00 0.00 0.00 17.50 0.00 0.00
Flores Quispe, Maricarmen 0.00 0.00 0.00 16.00 16.00 20.00
Lopez Casani, Flor Noemi 0.00 0.00 0.00 18.00 0.00 0.00
Quispe Quispe, Candy Yenifer 0.00 0.00 0.00 14.50 15.00 20.00
Rojas Castro, Diana Carolina. 0.00 0.00 0.00 17.50 16.00 20.00
Valero Mollapaza, Katherin Elena 0.00 0.00 0.00 17.00 0.00 0.00
Lopez Valero, Cristhian 0.00 0.00 0.00 19.00 0.00 0.00
Quispe Choque, Yessica Diana 0.00 0.00 0.00 16.00 0.00 0.00

Se ve una notoria diferencia de crecimiento en las notas de acuerdo al cuadro estadistico que se

muestra acontinuacion.

CALIFICACION

20.00 DARAS
— HLL W Casani Casani, Nicson
16.00 Omar.
14.00 ® Choquemamani Lopez,
Marco Antonio
1.0 Flores Quispe, Lourdes
10.00 Noemi
8.00 M Flores Quispe,
Maricarmen
.80 W Lopez Casani, Flor Noemi
4.00
2.00 5 Quispe Quispe, Candy
0.00 Yenifer
1 Rojas Castro, Diana
i Carolina.

Valero Mollapaza,
Katherin Elena
Lopez Valero, Cristhian

Aprendizaje 1
Aprendizaje 2
Aprendizaje 3

Aprendizaje 1

Aprendizaje 2
Aprendizaje 3 f

Quispe Choque, Yessica
Diana

DIAGNOSTICO

CRECIMIENTO
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CUADRO EVOLUTIVO PORCENTUAL

. Diferencia Porcentaje

DATOS Promedio Promedio de de de

L. Crecimiento ..
Diagnéstico Crecimiento - Crecimiento

Diagnostico (%)
Casani Casani, Nicson Omar. 0 4 4 100
Choquemamani Lopez, Marco Antonio 0.33333333| 18.08333333 17.75| 98.15668203
Flores Quispe, Lourdes Noemi 0| 5.833333333| 5.833333333 100
Flores Quispe, Maricarmen 0| 17.33333333] 17.33333333 100
Lopez Casani, Flor Noemi 0 5] 5] 100
Quispe Quispe, Candy Y enifer 1] 16.5 16.5 100
Fojas Castro, Diana Carolina. 0| 17.83333333| 17.83333333 100
Valero Mollapaza, Katherin Elena 0| 5.66666066067| 5.6066666667 100
Lopez Valero, Cristhian 0| 6.333333333] 6.333333333 100
Quispe Choque, Yessica Diana 0| 5.333323333| 5.333333333 100
Promedio de Crecimiento (%):| 99.8156682

RESULTADO N° 02: Se concluye que los estudiantes incrementaron mas un promedio
de 99.81 % en su capacidad intelectual

Unidades; con la aplicacion del proyecto planteado.
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5.1.3. RESULTADOS DEL TERCER TALLER REALIZADO EN LA

CHIVIRIA -V CICLO

TRATAMIENTO DE DATOS CON HOJA DE CALCULO

ﬁw& Universidad

Nacional del
Altiplano

|.E.

En el primer cuadro como se menciond anteriormente se muestra el examen de las tres

capacidades de matematicas.

CUADRO: DIAGNOSTICO

DIAGNOSTICO
DATOS Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje
1 2 3
Alvares Ancco, Eduardo Carlos 4.00 3.00 8.00
Condori Soto, Marild 7.00 6.00 7.00
Flores Alvares, Evelin 10.00 6.00 8.00
Flores Nina, Emerson 6.00 4.00 8.00
Alvares Soto, Medalid 0.00 0.00 0.00

En este taller obtuvimos un 10 como nota maxima, en el examen diagnostico.

12.00
10.00
3
~ 8.00
S 600
T e
g 4.00 [——
2.00
0.00
& AN & o !
(8] N A N
& & & & &
© A o & N
> &® & 2 O
& & N &
60 o o e‘:
& S \o& \d\z &
L)(\ C© < O
‘\Qz
4%
X

DIAGNOSTICO

B DIAGNOSTICO
Aprendizaje 1

B DIAGNOSTICO
Aprendizaje 2

DIAGNOSTICO
Aprendizaje 3

En el siguiente cuadro se muestra el crecimiento de los estudiantes de acuerdo a los examenes

tomados.

85

Repositorio institucional UNA - PUNO



R11, . :
TESIS UNA-PUNO ﬂ"": J e

Altiplano

CUADRO: CRECIMIENTO
CRECIMIENTO
DATOS Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje
1 2 3
Alvares Ancco, Eduardo Carlos 17.00 20.00 20.00
Condori Soto, Marild 19.00 16.00 18.00
Flores Alvares, Evelin 18.00 18.00 20.00
Flores Nina, Emerson 18.50 0.00 0.00
Alvares Soto, Medalid 18.00 0.00 0.00

Los estudiantes lograron obtener un maximo de 20 puntos en sus examenes, podemos indicar

gue tuvimos un crecimiento.

25.00
= 20.00 -
s 15.00
=
3. 10.00 - B CRECIMIENTO
5.00 Aprendizaje 1
0.00 - -CRECINI.IEI.\ITO
. . o o > Aprendizaje 2
O &2 A [} N
& \3@" “© & P CRECIMIENTO
‘2}&9 & ’s\ef" (bfo &0“&\ Aprendizaje 3
S &N &
. & Qr" & Q,"
©
S R R
&
=°

En el cuadro comparativo se muestra los resultados de la evolucion de los conocimientos

adquiridos por los estudiantes.
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CUADRO COMPARATIVO: DIAGNOSTICO VS CRECIMIENTO

DIAGNOSTICO CRECIMIENTO

DATOS

Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje
1 2 3 1 2 3

Alvares Ancco, Eduardo Carlos | 4.00 3.00 8.00 17.00 20.00 20.00

Condori Soto, Marild 7.00 6.00 7.00 19.00 |16.00 [18.00
Flores Alvares, Evelin 10.00 |6.00 8.00 18.00 |18.00 [20.00
Flores Nina, Emerson 6.00 4.00 8.00 18.50 |0.00 0.00
Alvares Soto, Medalid 0.00 0.00 0.00 18.00 0.00 0.00

De acuerdo al grafico de barras podemos ver claramente como cambi6 el nivel de aprendizaje

de los estudiantes.
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| szt |
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6.00 -
4.00 - M Flores Nina, Emerson
2.00 -
0.00 - Alvares Soto, Medalid
— (ap] —i o~ (as]
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[11] [17] (10] [17] 140]
N N N N N
=] = = =] =
(= = = = =
= 2 o = 3
Ol [= = O (=8 [= 8
4 L L= L <L
DIAGNOSTICO CRECIMIHENTO
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CUADRO EVOLUTIVO PORCENTUAL

i f Porcentaj
rCemn e
Promedic | Promedio de -
DATOS L de
de de Crecimiento ..
. . . . . Crecimiento
Diagnostico |Crecimiento ¥ (%)
Alvares Ancco, Eduardo Carlos 5 19 14| 73684211
'Condori Soto, Marila 6.5666667| 17.666667 11| 62.254151
Flores Alvares, Evelin 8| 18.666667| 10.666667| 57.142857
Flores Nina, Emerson 6| 6.1666667| 0.1666667| 2.7027027
Alwvares Soto, Medalid (0] 6 5 100
Promedio de Crecimiento (%):| 49.298387

RESULTADO N° 03: Se concluye que los estudiantes incrementaron mas un promedio

de 49.29 % en su capacidad intelectual

Unidades; con la aplicacion del proyecto planteado.

y de abstraccion en sesiones de cuatro
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5.14. RESULTADOS DEL CUARTO TALLER REALIZADO EN LA I.E.
SALINAS MOCHE -V CICLO

TRATAMIENTO DE DATOS CON HOJA DE CALCULO

En esta parte analizaremos los resultados del examen diagnostico donde observamos que

tenemos un conocimiento muy bajo para iniciar el taller.

CUADRO: DIAGNOSTICO
DIAGNOSTICO
DATOS Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje
1 2 3

Castro Alvares, Gina

Vanessa 5.00 3.00 3.00
Flores Lopez, Christian 4.00 0.00 5.00
Mamani lopez, Brinni

Jenifer 5.00 3.00 3.00
Lopez Vilca, Diego Cesar 6.00 3.00 3.00
Castro Mamani, Dina

Yulissa 0.00 0.00 0.00
Zapata Castro, Edelis

Juanita 0.00 0.00 0.00
Lopez Quispe, Sandra Rosa 0.00 0.00 0.00

Podemos observar que tenemos un maximo de 6 puntos de acuerdo al cuadro estadistico que se

muestra en la siguiente figura.

7.00
6.00
DIAGNOSTICO
= 5.00 5 F I
o)
S 4.00 -
g 3.00 - = DIAGNOSTICO
g 2.00 Aprendizaje 1
1.00 1 = DIAGNOSTICO
0.00 ! ! T ! Aprendizaje 2
o L S N -3 X >
& &L & F ¢ & & DIAGNOSTICO
,b\\fb o _(\{\\\ & . (@:\ &\;,\\} (\S@ Aprendizaje 3
@o OQQ;V 5 Y 2 (\\\Q\ ¢ ec;b
o N A N & o . '
,_gb‘ @f’ \oQa »\,\\\ fa& ‘?‘g &L’Q
v\- Q\O 'bé\\ DQQ) o\&\ ‘a(_"b 1’0
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En el siguinte cuadro se muestra los resultados de crecimiento, donde vemos una notable

diferencia a comparacion del primer cuadro.

CUADRO: CRECIMIENTO

CRECIMIENTO
DATOS Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje
1 2 3

Castro Alvares, Gina

Vanessa 14.50 0.00 0.00
Flores Lopez, Christian 0.00 12.00 20.00
Mamani lopez, Brinni

Jenifer 16.25 20.00 20.00
Lopez Vilca, Diego Cesar 0.00 14.00 20.00

Castro Mamani, Dina
Yulissa 17.25 20.00 20.00

Zapata Castro, Edelis

Juanita 18.00 0.00 0.00
Lopez Quispe, Sandra Rosa 19.00 20.00 20.00

En el gréfico estadistico se muestra que se obtuvo hasta un maximo de 20 puntos de acuerdo a

sus conocimientos adquiridos en las diferentes competencias que se han evaluado.

25.00
20.00
= CRECIMIENTO
‘0
5 15.00
g 10.00 W CRECIMIENTO
= Aprendizaje 1
I s5.00
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que fue un taller exitoso.

=]

Podemos apresiar en el cuadro comparativo la diferencia de notas, llegando a la conclusion de

Altiplano

CUADRO COMPARATIVO: DIAGNOSTICO VS CRECIMIENTO
DIAGNOSTICO CRECIMIENTO
DATOS Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje | Aprendizaje
1 2 3 1 2 3
Castro Alvares, Gina Vanessa 5.00 3.00 3.00 14.50 0.00 0.00
Flores Lopez, Christian 4,00 0.00 5.00 0.00 12.00 20.00
Mamani lopez, Brinni Jenifer 5.00 3.00 3.00 16.25 20.00 20.00
Lopez Vilca, Diego Cesar 6.00 3.00 3.00 0.00 14.00 20.00
Castro Mamani, Dina Yulissa |  0.00 0.00 0.00 17.25 20.00 20.00
Zapata Castro, Edelis Juanita 0.00 0.00 0.00 18.00 0.00 0.00
Lopez Quispe, Sandra Rosa 0.00 0.00 0.00 19.00 20.00 20.00

Se ve mas claramente en el grafico estadistico que tenemos un crecimiento en la notas.

CALIFICACION DATOS
20.00 A i T
18.00 - c B W Castro Alvares, Gina
16.00 - - Vanessa
14.00 A N o | B B Flores Lopez, Christian
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L = . B
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8.00 A & Jenifer
: . i
6.00 1 R B Lopez Vilca, Diego Cesar
4.00 A B
2.00 - M Castro Mamani, Dina
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CUADRO EVOLUTIVO PORCENTUAL

=]

. Diferencia Porcentaje

DATOS Promedio Promedio de dE de

de .. Crecimiento L.
Diagndstion Crecimiento - Crecimiento

Diagnostico (%)
Castro Alvares. Gina Vanessa 3.006660667| 4.833333333| 1.1060666667| 24.13793103
Flores I.Dpez= Christian 3| 10.06666667| 7.000066667 71.875
Mamani lopez, Brinni Jenifer 3.00666667 18.75( 15.08333333( 20.44444444
Lopez Vilca, Diego Cesar 4| 11.33333333| 7.333333333| 64.70588235
|CES1ID Mamani, Dina Yulissa 0 19.08333333| 19.08333333 100
Zapata Castro, Edelis Juanita 0 & ] 100
Lopez Quispe, Sandra Rosa 0| 19.66666667| 19.66666667 100
Promedio de Crecimiento (%):| 77.30903683

RESULTADO N° 04: Se concluye que los estudiantes incrementaron mas un promedio

de 77.30 % en su capacidad

intelectual

y de abstraccion en sesiones de cuatro

Unidades; con la aplicacion del proyecto planteado.

Los resultados més detallados de las unidades de aprendizaje de cada taller se
muestran en los Anexos 5 al 8, de acuerdo a la herramienta utilizada.
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5.2. PRODUCTOS DEL PROYECTO

Como resultado de este proyecto de investigacion se ha logrado:

e Modelos de aprendizaje mejorando a un 65.3 % segun el disefio curricular

nacional.

e Modelos de aplicacion de la robdtica en el area de Matematicas y Razonamiento

Matematico.

e Modelos de evaluacion para los alumnos llamados TRACKER.

5.3. UTILIDAD DE LOS RESULTADOS DEL ESTUDIO

Esta investigacion, sera de una variada aplicacion; es por tal razon su utilidad y

necesidad de desarrollo urgente:
e Colegios
e Centros Pre — Universitarios
e Academias

e Centros de estudio

5.4. BENEFICIARIOS DIRECTOS

El proyecto beneficié a 21 estudiantes peruanos con edades entre los 8 y los 16 afios
(nifios, nifias y jovenes) que se integraron a distintos grupos con quienes se valido la
propuesta.

Por su parte el grupo de educadores beneficiados de la experiencia fueron cinco que
participaron en un promedio de 3 ejecuciones cada uno, lo cual les permitié asumir el

liderazgo de la mayoria de las actividades a partir de la segunda ejecucion.

93

Repositorio institucional UNA - PUNO



TESIS UNA-PUNO ﬁg& Nooria

Nacional del
Altiplano

CUADRO N° 7. Beneficiados

Horas de .
) » ; Estudiantes
’ o ejecucion . Estudiantes
Pais |Ubicacion | Lugar . Periodo o que Edad
Sesiones/ que inician
concluyeron
hora
Ubinas-
Moquegua-
"SALINAS
.| General L 2012-
Per( - chirivia" | 672 28 21 8 al6
Sanchez _ 2013
y “Salinas
Cerro
Moche”.

Fuente: Autor

En el Cuadro N° 7. Se puede observar los beneficiarios Directos del proyecto.

5.5. BENEFICIARIOS INDIRECTOS

Como beneficiados indirectos de este proyecto, ubicamos a los lideres administrativos y
productivos del Area de robdtica y aprendizaje, quienes durante su desarrollo se
involucraron en la préactica y los ajustes de los productos y llevaron el pulso de los
avances. Otros grupos involucrados fueron las familias de los estudiantes y sus
comunidades. Por ejemplo los nifios, nifias y jovenes provenientes de los lugares
cercanos a los centros de computo, quienes dieron seguimiento a los avances y
participaron en las presentaciones finales de los proyectos que los estudiantes hicieron.

Posterior a la entrega de estos productos, se espera que los sectores educativos de los
paises participantes y otros grupos latinoamericanos, opten por esta metodologia y la
implementen en sus ambientes educativos, suméandose a los beneficiados de la

experiencia.

5.6. RESULTADOS REFERENCIALES QUE VALIDAN EL PROYECTO DE
TESIS

APLICACION DEL PROYECTO (SEGUN ENSENA PERU)

Segun la pagina http://ensenaperu.org/el-desafio/impacto-y-resultados/ (Fuente Ensefia

Perq, logros).
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e Impacto y Resultados en aula:

De acuerdo a las evaluaciones que se realizo por la ONG que nos apoyo en realizar el
presente proyecto estamos dentro del programa donde se obtuvo.
Impacto y Resultados en aula 5427 estudiantes

impactados, 50 colegios, 111 profesionales en aula.
e Impacto en Efecto (aprendizaje)

Junto a muchos jovenes se nos evalud y estamos dentro de los siguientes resultados.
(Ver Figura 11)

Efecto \

Comparativo regional de rendimiento académico | Aﬁo 20 1 2

80

79
74 72
g5 - 69 _ 83 1
60
60 | 4 - ; 5 de
E
50 1
40 |
2

| 2 cada |0

' 16
20 %

!
10 1 | ). ‘ salones de EP lograron 60% o

0 mas de rendimiento.

Lima Arequipa Cajamarca
u % Prom Gral Diagnéstico  m % Prom Gral 8im 1 » %PromGral8im 2
= 3% Prom Grsl Bim 3 » % Prom Gral Bim 4

Fig. 11: Rendimiento académico de los alumnos, segun calificacion de EnsefiaPeru.

Fuente: EnsefiaPeru

e Impacto en Afecto

Tan importante como los resultados académicos es el crecimiento personal de cada uno

de nuestros estudiantes.
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% de salones donde se observa... . Aﬁo 2012
De 5/10 a

Bo%
72% = e L
iz by 65%
54% ezt = 53%
II II 8/ I O salones EP en
- actitudes observadas de

Autoconfianza Perseveranda Entuslasmo por aprender

autoconfianza, perseveranciay
entusiasmo por aprender.

Fig. 12: Crecimiento Personal (afectivo).

Fuente: EnsefiPeru.

A raiz del andlisis realizado en las escuelas impactadas, el promedio de afecto general
se incrementd de 74% en el 2011 a 81% en el 2012, generando un cambio en las
conductas e ideales de los alumnos impactados. Asi, 8 de cada 10 salones irradian
consistentemente conductas de perseverancia, autoconfianza y entusiasmo por aprender.
(Ver Figura 12).

Con el apoyo de la organizacion donde fuimos parte una seleccion se proyectos
presentados, podemos afirmar que se a apoyado al area social de acuerdo a mi

capacidad como profesional que soy en el area de In. Electronica.
Podemos dar referencia que soy parte dando cita a la siguiente pagina

(http://ensenaperu.org/profesionales-ep/promociones/promocion2012-2/)

Donde se muestra en la siguiente imagen mi participacion en el proyecto y hace
constar que se ha trabajado en las instituciones en mencion del presente proyecto
(Ver Figura 13).
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Milagros Carrera —
Ingeniero Industrial,
Univ. de Lima

Profesora de matematica
de 1ro — 6to de primaria
en L.E. Agustin de Hipona
(Callao)

Alicia Chalco —
Educadora, L. E. S.
Pedagégico Publico
Arequipa

Profesora de 1ero de
primaria en LE. Plan
Porconcillo (Cajamarca)

:3*&_ Universidad

e

Luz Castaineda —
Ingeniera de Sistenga Electronico, U. N. DEL

UNI ALTIPLANO

Profesora de matematRga Tutoria completa de 4to,
de 2do — 5to de Sto y 6to de primaria en
secundaria en LE. San L.E. Chiviria (Arequipa)
Miguel (Callao)

FRMACION DOCENTE
BUBLICO AREQUIPA
Profesora de comunicacion

de 1ro — 3ero de
secundaria en L.E. Leonidas
Bernedo (Arequipa)

Karina Clemente — Clara Colque — Flor Curahua —
Administracion de Educadora, Universidad Educadora, UNIFE
Turismo, UNMSM Nacional de San Agustin Profesora de matematica
Profesora de. comunicacion,Profesora de lero de de primaria en LE. Miguel
1ero-5to de secundaria en primaria en LE. Jesls Grau (Matarani, Arequipa)
I.E. San Juan Masfas Nazareno (Arequipa)

(Callzo)

Fig. 13: En el circulo se muestra mi participacion en el proyecto.
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Fuente: EnsefiaPeru
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CONCLUSIONES

De acuerdo a los resultados obtenidos se concluye en los siguientes puntos:

1. Los espacios interactivos creados mediante la Roboética Educativa, permitio a los
alumnos a comprender que tienen que “aprender a aprender”, el cual los lleva por
caminos y desafios en busca del conocimiento y habilidades diversos con el objetivo
de conseguir un resultado que satisfaga sus deseos de aprender mas. Ademas Se
logré ampliar en los educandos el manejo de las destrezas sociales, obteniendo
mejores formas de comunicacion, trabajo en equipo y respeto. La presencia de la
tecnologia y la robdtica es necesaria para no caer en obsolescencia, y actualizarse

constantemente, para darle al educando un aprendizaje mas significativo.

2. Se demostro que la Robdtica Educativa incrementa en un promedio de 65.33 % en
sus capacidades y habilidades de los alumnos, por tal razén rompe con los
paradigmas de estrategias de ensefianza tradicionales; este resultado enfatiza mas
aun el uso del avance tecnoldgico que hoy en dia tenemos a la mano. Ademas Se
comprobd el desarrollo de las habilidades cognoscitivas con incrementos de 34.95
%, 99.81 %, 49.29 % y 77.30 %; desarrollando de esta manera un pensamiento
l6gico, abstracto, estructurado y critico a través de la aplicacion de la Robdtica
Educativa.

3. Las aulas interactivas implementados permitieron una mayor fluidez tecnoldgica
que la propuesta exige, brindando de esta forma una mayor flexibilidad de
ensefianza para los estudiantes y educadores; ademas el uso de los Kits de robética
LEGO fue en gran medida uno de los factores que permitieron conseguir buenos

resultados en los alumnos por su versatilidad y facil manejo que estos brindan.
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RECOMENDACIONES

1. Formar equipos de trabajo equilibrados donde los educando cooperen.

2. Promover la vinculaciéon del docente y alumno a las actividades de Robdética
Pedagogica.

3. Facilitar el material de robotica de forma proporcional a la cantidad de
educandos.

4. Verificar el estado del kit de Robotica, realizar un inventario antes y después de
ejecutar las actividades.

5. Colocar de manera visible las normas de uso y cuidado del material.

6. Buscar el patrocinio o subsidio de instituciones capaces de facilitar la
adquisicion del material de Roboética, para abarcar una mayor poblacion y poder
generalizar los resultados.

7. Ser multiplicador de la Robotica Educativa.

8. Se recomienda a los futuros Ingenieros Electronicos a no ser ajenos a las
necesidades de nuestra Educacion Baésica del Pais; tenemos que compartir los
conocimientos adquiridos a lo largo de nuestra formacion Profesional, solo de

esta forma lograremos sacar adelante la calidad educativa que tanto necesitamos.
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