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RESUMEN

Este articulo da cuenta del proyecto de investigacion - intervencion: el cual refleja un
interés por proponer una alternativa de solucion a una problematica identificada en el area
de tecnologia e informatica en los estudiantes de los grados undécimos de la jornada de la
mafiana del 1.LE.D. Colegio Distrital José Francisco Socarras, disefiando e implementando
un instrumento de seguimiento de la competencia de solucién de problemas con robotica
educativa (MINEDUCACION, 2008).

Este proyecto plantea una estrategia que utiliza un curso virtual sobre robotica educativa
soportado en la plataforma Moodle y de forma complementaria las clases presenciales
Ilevadas a cabo en el aula de clase de tecnologia, en la que se cuenta con el kit didactico de
Lego ROBOLAB para realizar la programacion de los robots disefiados y construidos por
los estudiantes, determinando el desempefio de los educandos en la competencia de
solucion de problemas tecnoldgicos en el ambiente de aprendizaje B-Learning, apoyados en
la matriz de seguimiento disefiada e implementada por el docente-investigador. Se realizé
la intervencion durante seis meses, con 18 sesiones de trabajo documentadas en los dos
ambientes, 9 presenciales y 9 virtuales. Se implement6 una investigacion de tipo micro-
etnografica educativa como método de investigacion, con una metodologia cualitativa,
utilizando como métodos de recoleccion de informacion la observacion participante que
empleo como instrumentos: el diario del profesor, guias de aprendizaje y actividades en los
ambitos virtual y presencial, los datos analizados permitieron establecer el desempefio en la
competencia de solucion de problemas con robdtica educativa de los estudiantes, el proceso
de trabajo en los artefactos que construyeron, los prototipos desarrollados, la solucién

misma a las diferentes actividades y sus reflexiones en el curso.
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PALABRAS CLAVES: Competencia de solucion de problemas, ambientes de aprendizaje
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1. INTRODUCCION

Esta investigacion refleja un interés por proponer una alternativa de solucion a una
problematica sentida en el ambito educativo del area de tecnologia e informatica en los
estudiantes de los grados undécimos de la jornada de la mafana del I.E.D. Colegio Distrital
José Francisco Socarras, planteando un instrumento de seguimiento de la competencia de
solucién de problemas con roboética educativa (MINEDUCACION, 2008, pag. 14). Dado
que en la practica no se encuentran rubricas o escalas de valoracion integrales para el area
de tecnologia e informatica que permitan evidenciar el desempefio en esta competencia por
parte de nuestros educandos, se hace necesario disefiar una estrategia metodologica y
didactica que permita alcanzar este fin, sin llegar a discriminar o a sefialar a los estudiantes
por sus buenos o deficientes resultados, sino, a futuro disefiar las acciones de mejora para el

desarrollo eficiente de la competencia de solucion de problemas.

Esta competencia es fundamental para el desempefio del ser humano en la sociedad
tomando fuerza en el campo académico investigativo debido a la importancia que tiene en
el desarrollo de competencias para la vida (Rivilla, 2013), para que el joven este en
posibilidad de enfrentar diversas situaciones problematicas, aprender y aplicar los
conocimientos buscando, implementando, evaluando y redisefiando posibles soluciones a
un problema determinado, por ende se hace fundamental disefiar e implementar algunas
estrategias didacticas que propendan por el desarrollo de esta competencia (Cockcroft,

1985).
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Entonces, surge la propuesta de disefiar, crear e implementar un ambiente de
aprendizaje en donde se trabaje la robotica educativa haciendo uso eficiente de las TIC y la
estrategia de ensefianza Blended Learning o B-Learning, en el cual se probara un
dispositivo o instrumento de seguimiento de la competencia de solucion de problemas
tecnoldgicos con robdtica educativa en un grupo de estudiantes de grado undécimo de la
jornada mafiana del I.E.D. Colegio José Francisco Socarras. En este sentido se cuenta en la
institucion educativa con una serie de recursos técnicos por demas suficientes para la
ejecucion y puesta en escena del proyecto, entre otros: el aula de tecnologia como espacio
de trabajo préctico en el que se tienen los kit de ROBOLAB de LEGO divisién educativa,
dotada de 32 portétiles y video proyector, tres aulas de sistemas con 20 portétiles cada una
y un hosting adquirido por el colegio para el trabajo virtual, ubicado en la direccion url:

www.colegiojosefranciscosocarrasied.edu.co/estudiantes en la cual cada estudiante tiene su

propio usuario y contrasefia, funcionando bajo la plataforma de Moodle con administracion
del docente investigador. La investigacion realizada es de tipo micro-etnogréfica y busca
establecer las transformaciones y comportamientos de los estudiantes mediante un
instrumento de seguimiento de la competencia de solucién de problemas en tecnologia con

robdtica educativa usando un ambiente de aprendizaje B-Learning.


http://www.colegiojosefranciscosocarrasied.edu.co/estudiantes
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2. CONTEXTO DE IMPLEMENTACION

La investigacion se desarrolla en el 1.E.D. Colegio Distrital José Francisco Socarras,
Ubicado en la localidad 7 Bosa en Bogota con estudiantes de grado undécimo de la jornada
de la mafiana. El colegio atiende una poblacion estudiantil de 1850 estudiantes por jornada
de los estratos 1 y 2 del nivel de SISBEN e incluyendo poblacion de desplazados

provenientes desde las distintas zonas del pais.

El colegio posee 36 salones, una amplia y bien dotada biblioteca, 3 salas de
informética cada una con 20 portatiles marca Lenovo, con internet via wi-fi con una
velocidad de 5 megas, 4 laboratorios de ciencias naturales, 2 aulas de tecnologia una de
ellas dotada con tablero digital, video proyector, 32 portéatiles adicionales para desarrollar y
realizar diferentes practicas, material complementario para el area de tecnologia como lo
son los kit de LEGO-DACTA o lego division educativa, salones de dibujo y de danzas,

ludoteca, dos canchas deportivas y parque infantil.

La gran mayoria de los educandos (75 % de la poblacion?), ha estudiado por lo
menos los ultimos tres afios escolares en el colegio Socarras, por lo cual tienen un manejo
basico de algunas herramientas informaticas a su llegada al grado undécimo, pero a nivel de
tecnologia se presentan enormes falencias por los cambios anuales del plan de estudios,

cambios de maestros y poca continuidad en los procesos académicos.

! Dato extraido del consolidado de las listas entregadas por secretaria académica del colegio a los
docentes al comienzo del afio escolar
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Este ciclo de estudiantes ha sido previamente caracterizado por la institucion
educativa (P.E.l. Socarras, 2012) dando como resultado una serie de metas, que se asocian
directamente con los fines de la presente investigacion-intervencion, resaltando

principalmente:

Analiza probleméticas de su entorno para plantear, argumentar y gestionar
proyectos que se integren los conocimientos construidos durante su proceso de aprendizaje.

Gestiona y desarrolla proyectos de sintesis donde aplica sus competencias,
cientifico-tecnoldgicas acorde a las necesidades y problemas del entorno.

Ante problemas contextuales cientifico-tecnolégicos evalla y elige la mejor
solucion.

Aplica las competencias desarrolladas para evaluar y elegir la mejor solucion ante

necesidades y problemas del entorno cientifico y tecnolégico.

Ante esto la institucion educativa desde su PEI (P.E.l. Socarras, 2012, pég. 7) ha
definido su énfasis como “Formacion en Convivencia como orientacion al Proyecto de
Vida” convocando a los docentes de las diferentes areas, a transformar sus curriculos para
adaptarlos a las necesidades de la poblacion educativa y el area de tecnologia e informaética
no es la excepcion, por lo que ha modificado en forma sustancial el plan de estudios, al
emplear los ambientes de aprendizaje en tecnologia e informatica (T&I) de LEGO division
educativa, empleando los materiales y los recursos técnicos que este tipo de ambientes
brinda, implementando la cultura didactica de aprender jugando (Lego division educativa,

2010) [cursivas afiadidas]. Los docentes en diferentes reuniones de &rea y de ciclos
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establecen la(s) meta(s) para cada periodo académico, grado y asignatura, de acuerdo a la
fase del proceso al que se espera el estudiante llegue, teniendo en cuenta la etapa del
desarrollo mental, la edad cronoldgica y el grado de escolaridad que este cursando el
estudiante, y las valoraciones estan referidas al nivel de avance o conocimiento con

respecto a la meta propuesta.

Los recursos técnicos, pedagogicos, didacticos, humanos y tecnolégicos con los que
cuenta la institucion no han sido explotados eficientemente hasta la fecha en pro del
desarrollo de las competencias propias del area de tecnologia e informatica, sin ser posible
llevar un seguimiento o acompafiamiento bien constituido con los elementos pedagdgicos y
didacticos fundamentales propios de cualquier proceso académico y que al final permita ser
implementado en otra institucién educativa y por otro docente del area de desempefio en

cuestion.
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3. JUSTIFICACION

3.1. Antecedentes y justificacion.

En el ambiente de aprendizaje se busca realizar un seguimiento al desempefio en la
competencia de solucion de problemas tecnoldgicos mediante el uso de la robdtica

educativa.

La competencia de solucién de problemas se encuadra dentro de la categoria de
competencias genéricas, entendidas para el ICFES como aquellas que deben desarrollar
todas las personas, independiente de su formacion, y que son indispensables para el
desempefio académico y laboral (Tirado, 2007). A nivel internacional las competencias
genéricas (Tuning-América Latina, 2004) se clasifican en instrumentales, interpersonales y

sistémicas.

La competencia de solucién de problemas se incluye dentro de las instrumentales,
ya que recopila las habilidades cognoscitivas, las capacidades metodoldgicas para manejar
el entorno y las destrezas tecnoldgicas y linglisticas (Rivero, 2015). La relevancia de esta
competencia reside en el hecho de que las personas se enfrentan en su vida diaria a
problemas de diferente naturaleza, hacia todos los niveles y en diferentes contextos, que
requieren ser abordados de una manera oportuna. El desarrollo de esta competencia no es
solo para resolver problemas planteados en forma lineal y con una sola alternativa de

solucion, es también la habilidad para problematizar la realidad, es decir, identificar nuevos
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problemas o mostrar un paradigma distinto para los mismos. En la presente investigacion se
trata de proyectar aproximaciones experimentales o cuantitativas que permitan, entre otros
aspectos y a partir de definiciones operativas previas, realizar un seguimiento pertinente al
desempefio de esa competencia, en qué medida entran en juego los diferentes usos de las
TIC en la competencia de solucion de problemas y en qué medida o nivel estan

desarrolladas en los sujetos en estudio o aprendices.

Segun el Informe PISA 2012 para Colombia presentado por el ICFES, el 74% de los
estudiantes colombianos se ubicd por debajo del nivel 2 y el 18%, en el nivel 2 de la
competencia matematica. Esto quiere decir que solo dos de cada diez estudiantes pueden
hacer interpretaciones literales de los resultados de problemas matematicos, emplea
algoritmos bésicos, férmulas, procedimientos o convenciones para resolver problemas de
ndmeros enteros; e interpretar y reconocer situaciones en contextos que requieren una
inferencia directa. Apenas 3 de cada mil jovenes alcanzaron los niveles 5 y 6 dando cuenta
de un pensamiento y razonamiento matematico avanzados: pueden seleccionar, comparar y
evaluar estrategias de resolucion de problemas; conceptlan, generalizan y utilizan
informacion; aplican conocimientos en contextos poco estandarizados; reflexionan sobre su
trabajo y pueden formular y comunicar sus interpretaciones y razonamientos. Habilidades
claves dentro de la competencia de solucion de problemas tecnoldgicos

(MINEDUCACION, 2013).

Lo anterior visibiliza el panorama inquietante al que enfrentan nuestros estudiantes,

en la obtencion, el desarrollo y posterior aplicacion de las competencias necesarias para el
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mundo de hoy, ya que se encuentra claramente que la educacion en Colombia tiene
resultados inferiores a los de la mayoria de los demas paises que han participado en las
evaluaciones, referido especificamente a la interpretacion de problemas, desencadenando
en fallas para comparar y evaluar estrategias de solucion de problemas; dificultades en la
conceptualizacion, generalizacion y utilizacion de informacion, ya que lo que se persigue es
“aplicar sus conocimientos en contextos poco estandarizados, diferenciados, no
convencionales y que los obligue a reformular sus estrategias para la solucion de un

problema puntual” (MINEDUCACION, 2013).

Entendiendo los problemas como situaciones sin solucion obvia, instancia que
plantea la solucion de diversas dificultades, entonces se requiere pensar y aprender
activamente. Se buscan personas que puedan resolver problemas no rutinarios, sin una linea
o alternativa Unica de respuesta, alternativas que debe buscar el estudiante al momento de
enfrentarse a una situacion problemética. Y esto es lo que fundamenta PISA en los
resultados del “Programa Internacional para la Evaluacion de las Competencias de la
Poblacion Adulta” (Piaac, por su sigla en inglés), en el que se midid, por ejemplo, la
frecuencia con que un trabajador se enfrenta a situaciones nuevas que requieren pensar

antes de llevar a cabo alguna accion (OECD, 2014).

Se requiere fomentar el desarrollo de habilidades cognitivas para la solucion de
problemas no rutinarios como parte fundamental del proceso educativo. Para tal fin se hace
necesario acudir a la “Apropiacion intencional y consecuencial de conocimiento,

habilidades, comprension, juicio y sabiduria” (Pardo, 2013, pag. 109), para alcanzar esto el
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estudiante debe fortalecer la apropiacion de conocimiento, desarrollar sus habilidades, su
comprension, fortalecer la emisién de juicios argumentados y la capacidad para resolver
problemas en contextos especificos tanto disciplinares como socioculturales. Es evidente, la
relacion de los elementos centrales de la evaluacion internacional, y la necesidad de
desarrollar habilidades que permitan resolver problemas de manera adecuada logrando que
los contenidos, los problemas, las situaciones problematicas y los conocimientos que se

viven en la escuela sean mas cercanos a la vida cotidiana del educando.

A nivel nacional el MINEDUCACION desde el afio 2008 ha planteado que “se debe
propender por la creacion de ambientes de aprendizaje innovadores logrando la
construccion colectiva del conocimiento, aplicando y utilizando eficazmente diversas
herramientas tecnologicas.” En este sentido resulta significativo generar un ambiente
propicio para los educandos en el cual puedan desarrollar y complementar sus practicas
académicas para apropiarse de los contenidos, reconstruirlos y re-significarlos en
situaciones especificas. Para conseguir este fin es necesario apoyarse en las TIC como
mediadoras en el proceso de ensefianza, ya que les permite a los maestros presentar los
contenidos de forma diversa, novedosa y con un sentido mas objetivo para alcanzar los
logros, metas, desempefios, objetivos y en ultimas las competencias a desarrollar con sus

estudiantes.

Para alcanzar estas competencias, los estudiantes deben identificar el problema o
situacion problema, comprenderlo y explicarlo, formular una hipdtesis en razones de causa-

efecto, plantear posibles alternativas de la solucion, decidir las estrategias para alcanzar la
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solucion y poder planear la estrategia mas adecuada o pertinente que conduzca a solucionar

el problema, finalmente, comunicar los resultados alcanzados, evaluar los logros y plantear

mejoras o redisefios (Batley, 2008).
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4. PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA DE INVESTIGACION

4.1. Caracterizacion del problema.

En el ambito escolar se ha confundido o interpretado errébneamente la educacion en
tecnologia como la aplicacion o implementacion de la informatica en los procesos de
aprendizaje, dejando de lado otro tipo de tecnologias, y las competencias que a traves de
ellas puede desarrollar el estudiante, esta investigacion se enfoca en la competencia de
solucion de problemas con tecnologia vista para el MINEDUCACION como:

Resuelvo problemas tecnoldgicos y evalto las soluciones teniendo en cuenta las
condiciones, restricciones y especificaciones del problema planteado. (MINEDUCACION,

2008)

En la investigacion se disefid e implementd un Ambiente de Aprendizaje B-
Learning como herramienta didactica innovadora y creativa para fortalecer los conceptos de
robotica. El aprendiz participo de forma virtual y presencial (b-Learning) en una serie de
modulos didacticos, disefiados por el docente investigador atendiendo a los componentes no
solo estructurales, si no pedagdgicos y didacticos propios de un ambiente de aprendizaje.
Estos modulos se constituyeron de acuerdo con un contenido tematico, propuesto y
aprobado desde el inicio del afio escolar en la planeacion del area de tecnologia e
informética. Los contenidos giraron en torno a la evolucion histérica de los robots, su
clasificacion, los componentes, la estructura mecanica y electrénica y los tipos de sensores,
complementando con la programacion del software ROBOLAB del material didactico

LEGO DACTA.
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4.2. Pregunta de investigacion.

La pregunta de investigacion se orienta a establecer ¢Cuales son los componentes
fundamentales en un instrumento de seguimiento para la competencia de solucion de
problemas con robdtica educativa en los educandos de grado Undécimo del I.E.D. Colegio
José Francisco Socarras de la jornada de la mafiana que participan en un ambiente de

aprendizaje B-Learning?

5. OBJETIVOS

5.1. Objetivo general

Proponer un instrumento de seguimiento para el desempefio de la competencia de
solucion de problemas con robotica educativa en el area de tecnologia e informatica en los
educandos de grado Undécimo del 1.LE.D. Colegio José Francisco Socarras de la jornada de

la mafiana mediando en un ambiente de aprendizaje B-Learning.

5.2. Objetivos especificos

Establecer el cambio en el nivel de desempefio de la competencia de solucion de
problemas en tecnologia con robotica educativa en los educandos de grado Undécimo del
I.E.D. colegio José Francisco Socarras de la jornada de la mafiana usando un ambiente de

aprendizaje B-Learning.
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Determinar los diferentes comportamientos y respuestas de los estudiantes en un
ambiente de aprendizaje B-Learning orientado a la competencia de solucion de problemas

con robotica educativa.

Diversificar la practica pedagdgica en el area de tecnologia haciendo uso de una

estrategia de ensefianza B-Learning.

Facilitar a los estudiantes la apropiacién y aplicacion de la competencia de solucién

de problemas mediante la robética educativa.

Identificar dificultades y proponer alternativas de mejora en un ambiente de
aprendizaje B-Learning orientado a la competencia de solucion de problemas con robotica

educativa.

Disefiar e implementar una unidad didactica de aprendizaje en un ambiente B-
Learning, sobre robdtica educativa, mediando con el kit LEGO DACTA Mindstorms,

Ilevando el registro en la matriz disefiada por el investigador.
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6. ESTADO DEL ARTE

Ambiente virtual de aprendizaje como herramienta didactica para el aprendizaje de
la robdtica educativa en estudiantes del grado décimo del I.C.S. desde un enfoque holistico
transformador. Andrés Arenas Lopez. Bogota. 2013.

En esta investigacion se disefid e implementd un Ambiente Virtual de Aprendizaje que
permitio ser una herramienta didactica innovadora y creativa para el fortalecimiento de los
conceptos de robotica enfocada en la construccion de un robot teleoperado “insectoide
hexapodo”, seguidor de luz en los grados decimo de la institucion educativa Instituto
Colombo Sueco. Usando el Modelo Pedagdgico Holistico Transformador PRADDIE (Pre-
analisis, Analisis, Disefio, Desarrollo, Implementacién y Evaluacion) del Dr. Giovanni
Lafrancesco, para construir el robot se transitaron cuatro fases: analisis del robot, estructura
mecanica, eléctrica y disefio final.

El principal aporte de este trabajo a la presente investigacion consiste en presentar una
experiencia que implementa un ambiente virtual de aprendizaje relacionado con la robética,
exponiendo algunos componentes tedricos respecto a las actividades mismas llevadas a
cabo, socavando en la morfologia del robot utilizado (aracnoides), presentando la
aplicacion directa de este tipo de robots por su facilidad de locomocién y disefio reutilizable
0 re adaptable, y abriendo una brecha, por cuanto se cifie exclusivamente a la parte
metodoldgica y constructiva de un robot, dejando de lado los componentes pedagdgicos y
aprendizajes que se pueden llegar a alcanzar o desarrollar al usar esta clase de mediadores
tecnoldgicos. Palabras Clave: Robdtica educativa- Ambiente virtual de aprendizaje-

Modelo pedagdgico- teleoperadores- herramienta pedagdgica.
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Desarrollo de la competencia de resolucion de problemas desde una didactica con
enfoque metacognitivo (lIriarte, 2011) generada por el investigador Alberto Jesus Iriarte
Pupo de la Universidad del Atlantico, quien se plante6 como reto investigativo la
implementacion de estrategias didacticas con enfoque metacognitivo en el desarrollo de la
competencia resolucién de problemas matematicos en estudiantes de quinto grado de bésica
primaria, cuya pregunta problémica giro en torno a responder ;es posible determinar la
influencia de las estrategias didacticas con enfoque metacognitivo en el desarrollo de la
competencia para resolver problemas matematicos en estudiantes de quinto grado de basica
primaria de la Institucién Educativa Normal Superior de Sincelejo? Dentro de lo que el
investigador, concluyo que este trabajo de investigacion confirma lo encontrado por Pifarré
y Sanuy, (Pifarré, 2001) quienes concluyen que el disefio y aplicacién de propuestas
didacticas que tengan como objetivo mejorar el proceso y las estrategias para resolver
problemas de matematicas, tienen una incidencia positiva cuando se trabaja en las
habilidades cognitivas y metacognitivas de los estudiantes. A su vez, que se tengan en
cuenta pardmetros tales como: contextualizar el problema planteado, sea desde la
matematica o desde la vida cotidiana, dandose entonces un aprendizaje significativo;
aplicar métodos de ensefianza en los cuales se haga explicito el o los modelos de resolucion
de problemas que se aplican, con el fin de que no quede de manera implicita, sino que se
explicite el proceso cognitivo y metacognitivo que se desarrolla en el tiempo que se le
dedica a resolver el problema; disefiar diferentes tipos de materiales didacticos y
construcciones de ambientes de aprendizaje que permitan que el estudiante seleccione,

organice y controle diferentes procedimientos a la hora de enfrentarse a la resolucion de
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problemas matematicos contextualizados, lo anterior permitié realizar un marco contextual

de la competencia de solucion de problemas fundamental para la presente investigacion.

La robotica educativa como un recurso para facilitar el aprendizaje y desarrollo de
competencias generales. Flor Angela Bravo Sanchez y Alejandro Forero Guzman. 2012. En
esta investigacion se presenta la robotica como una herramienta de aprendizaje y exhibe las
etapas que se deben afrontar al implementar proyectos de robdtica educativa en el aula de
clase. También se da a conocer un proyecto de robdtica educativa denominado “Mundo
Robotica” el cual busca involucrar la robotica en el aula de clase por medio de actividades
préacticas y recursos de aprendizaje articulados desde una plataforma virtual. Presenta los
diferentes programas educacionales que usan recursos técnicos y prototipos como agente
mediador en la ensefianza de la robdtica. También hace un analisis de los diferentes
estadios de integracion de la robdtica al curriculo, dejando claros los momentos, elementos
y atributos que acompafian a cada etapa. Exponen su experiencia misma Mundo Robotica
apoyada por la Fundacion Telefdnica, el portal educativo EducaRed y en alianza con el
Departamento de Electrénica de la Facultad de Ingenieria de la Pontificia Universidad
Javeriana-Bogotd. En el portal publican contenidos tales como: intercambio de
experiencias, formacion, comunidad, herramientas, actualidad, agenda y glosario. Los
principales aportes de este trabajo a la presente investigacion consisten en mostrar de forma
precisa la posible aplicacion pedagdgica para la roboética educativa, las teorias pedagogicas
vinculadas al respecto y que se tienen en comun. Por otro lado, presento en forma clara y
simple los diferentes Kits de robdtica educativa con las plataformas de desarrollo que se

emplean con mayor frecuencia, para que el presente proyecto las pueda presentar como
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mejoras 0 modificaciones de tipo operacional a futuro. De manera complementaria, fue
posible establecer que la etapa de implementacion de proyectos de roboética educativa en el
aula de clase en la que se ubica a la institucion educativa escenario de intervencion, es la de
restructuracion en las practicas pedagogicas, gracias a los prototipos robéticos y programas
especializados que se emplean actualmente, tales como ROBOLAB y la plataforma Moodle
combinados. Mostrando que se puede alcanzar la siguiente etapa de definicion del uso
pedagogico de los recursos tecnoldgicos, implementando la robética educativa como una
herramienta integradora, motivadora y a la vez el instrumento mismo con el cual se
desarrolla la actividad en el aula, y posiblemente fuera de ella apuntando al desarrollo de
competencias especificas en el area de tecnologia e informética. Palabras clave: robética

educativa; ambientes de aprendizaje

Las anteriores investigaciones que se rastrearon permiten crear un marco de referencia
conceptual para establecer en qué medida el instrumento de seguimiento del desempefio de
la competencia de solucion de problemas en tecnologia con robdtica educativa, es factible y
fiable, también se logré establecer el nivel de desempefio en cual encuentra la poblacién de
estudio y el estado actual de la robética educativa en Colombia permitiendo referir como es
vista esta rama cientifica por los educadores y por los mismos educandos, y finalmente
inferir algunas estrategias ludico-pedagogicas empleadas por docentes, que buscaban
diversificar sus préacticas, en este caso a traves de escenarios de aprendizaje y las practicas
multimodales/multimediales que enriquecen y facilitan el desarrollo de competencias y

habilidades en los aprendices.
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7. MARCO TEORICO

Los componentes tedricos de la presente investigacion se presentan de la siguiente
manera: inicialmente la metodologia de solucion de problemas tecnoldgicos, en entornos
cientificos y académicos, lo que permitié establecer diferentes comportamientos y
estrategias utilizadas por los estudiantes para abordar y resolver problemas (Stipcich,
2013). Enseguida y de manera complementaria a la metodologia de solucién de problemas
se abordan las principales competencias trabajadas para la presente investigacion,
inicialmente la competencia de solucién de problemas, la competencia en manejo de
Informacion, Medios y Tecnologias de la Informacién y la Comunicacion (TIC), las
competencias para el trabajo en grupo/equipo y las competencias comunicativas.
Posteriormente se abordd la robdtica, desde el punto de vista pedagdgico, apuntando al
desarrollo competencias tecnoldgicas necesarias en el ambito social. Se ha incluido un
aparte sobre el aprendizaje significativo por ser una teoria de aprendizaje aplicada para la
presente investigacion ya que estd mas cerca del aula, permite y ofrece a los estudiantes y al
maestro poner en practica este tipo de aprendizajes, facilita relacionar el contenido de la

materia de ensefianza (tecnologia e informatica) con los aspectos relevantes de la estructura
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cognitiva del aprendiz. Por dltimo, se incluyé un capitulo sobre las TIC como

intermediadoras en el desarrollo de competencias para la solucion de problemas.

7.1. Metodologia para la solucion de problemas.

La metodologia general de solucion de problemas permite resolver un problema
puntual (lo cual hace a su propia eficiencia) crear, adquirir y transferir nuevos
conocimientos (Batley, 2008). Se concibe como un proceso mental en el cual quien aprende
combina variedad de elementos, conocimientos, destrezas, habilidades, capacidades, reglas
y conceptos adquiridos de manera previa para dar solucién a una situacién nueva (lriarte,
2011). Sin embargo, Delgado (1998), afirma que “La metodologia de resolucion de
problemas se asume para cada nueva situacion problematica y propicia organizaciones
inteligentes, abiertas al aprendizaje de todos sus integrantes, con capacidad de experimentar
para el logro de sus objetivos educacionales y claridad de metas.”. Otras concepciones
describen la solucion de problemas como la capacidad que se desarrolla a partir de
diferentes estrategias a través del proceso de aprendizaje (Moreira, 2005). Pérez Martinez
de la Universidad Politécnica de Madrid, manifiesta que resolver un problema implica
realizar tareas que demandan procesos de razonamiento complejos y no simplemente una

actividad asociativa y rutinaria (Pérez Martinez, 2013).

La solucién de problemas como método se concentra en encarar y generar tres
grandes desafios:
. La comprension del problema,

. La creacion de una estrategia de resolucién o intervencion y
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. El logro del mejoramiento o la solucion al problema.

Para ello, la metodologia que se seguird, esta basada en Batley, T. (2008), tal como

se observa en la Tabla 1.

Tabla 1. Metodologia de resolucion de problemas: tres objetivos en siete etapas.

Batley, T. (2008)

Objetivos Etapas

COMPRENDER EL PROBLEMA 1. Identificar el problema.
En su complejidad y en su resonancia para los grandes 2. Explicar el problema.

objetivos educativos.

. 3. ldear las estrategias
CREAR UNA ESTRATEGIA DE SOLUCION

Apoyada en las fortalezas, que minimice los efectos

alternativas.

_ 4. Decidir la estrategia.
negativos y que asegure logros reales. o ) »
5. Disefiar la intervencion.

LOGRAR EL MEJORAMIENTO

Del problema, permitiendo ademés la transferencia y

6. Desarrollar la intervencion.

- - _ 7. Evaluar los logros.
acumulacién de los conocimientos aprendidos.

Nota. Fuente: Batley, T. (2008). Resolucion de problemas. En T. Batley, & R. Benfari,
Competencias para la profesionalizacion de la gestion educativa (pags. 5-36). Buenos

Aires, Argentina: 1IPE. Instituto internacional del planteamiento de la educacion.
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Distintas investigaciones, realizadas desde la psicologia cognitiva, sefialan que,
independientemente de las caracteristicas especificas del campo del conocimiento en el que
se plantea un problema a resolver, se dan siempre los mismos procesos: representacion del
problema (supone la comprension del problema); transferencia del conocimiento
(activacion y aplicacion de conocimientos previos en la elaboracién de un plan para
resolver el problema); evaluacion de la solucion hallada y comunicacion de los resultados
(Cela Ranilla, 2008, pag. 14), tal como se puede apreciar mas en contexto, se presentan
algunas fases e indicadores de logro para la resolucién de problemas en ciencias naturales,

como se puede ver en la Tabla 2.

Tabla 2. Resolucion de problemas en ciencias naturales: fases e indicadores de logro.

Cela Ranilla, J. M., Arias Barranco, |., & Esteve Gonzalez, V. (2008).

Resolucion de Problemas en Ciencias Naturales

Fases Indicadores de logro

a) Explica la situacion planteada.

b) Identifica la incognita.

c) Identifica los datos explicitos presentes en la situacién
Comprension problema.

Fase |

del problema. d) Identifica la informacion implicita y los modos de buscarlos.
e) Representa la situacion con gréaficos, dibujos, esquemas, mapas
conceptuales, modelos, férmulas, ecuaciones.

f) Relaciona los datos, la incognita y la informacion.

a) Formula hipétesis de causa-efecto y/o solucion de la situacion.
Formulacién de b) Realiza inferencias.

la hipotesis.

Fase I |
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a) Planifica las acciones a seguir para la resolucion.

b) Aplica los contenidos conceptuales relacionados con la
situacion planteada.

c) Busca, selecciona y procesa la informacidn necesaria para la

Planificacion » o
resolucion de la situacion.

Fase 111

de la estrategia. S

d) Resuelve la situacion problema.
e) Evalua el resultado obtenido con la incdgnita planteada y la
hipétesis.
f) Obtiene un resultado pertinente con la situacion planteada.

S Comunicacion

é de los a) Comunica los resultados en un lenguaje comprensible.

(& resultados.

Nota Fuente: Cela Ranilla, J. M. (2008). Personality, learning patterns and performance of
first year students: a comprehensive analysis of the interplay between personality traits and
learning patterns as factors which predispose and manage the learning process and its
relationship with academic performance (Doctoral dissertation, Hamburg, Univ., Diss.,

2008).

7.2. Competencias

La principal competencia que encuentra presente en esta investigacion es la
competencia de solucion de problemas con tecnologia, definida como: “Resuelvo
problemas tecnoldgicos y evallo las soluciones teniendo en cuenta las condiciones,
restricciones y especificaciones del problema planteado.” (MINEDUCACION, 2008). Para

este fin se disefio e implemento una matriz de seguimiento disponible en el anexo 1, que se
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soporta en los componentes fundamentales de la educacion en tecnologia en Colombia
emanados por el Ministerio de Educacion Nacional tales como: estdndar nacional y
competencia e indicador de la competencia. Atiende a los componentes pedag0gicos Vistos
como resultados del aprendizaje. Se sefialan puntualmente los contenidos teoricos a
trabajar: robdtica educativa. Se presentan las fases o etapas para la competencia de solucion
de problemas con tecnologia, sus respectivos indicadores de logro y las herramientas o
técnicas didacticas utilizadas en cada una de estas fases. Como se ilustra en la siguiente

grafica.
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Figura 1. Matriz de seguimiento de la competencia de solucion de problemas.

Fuente. Elaboracion propia.
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Los elementos presentes en la matriz se describen a continuacion:
o En primer lugar, el estdndar nacional, empleando para ello los estdndares
basicos de competencias en tecnologia e informatica, presentes en el documento,
Ser competente en tecnologia: jUna necesidad para el desarrollo! Lo que
necesitamos saber y saber hacer. En este documento el estandar “se consideran
como ese criterio basico o expectativa social de calidad que debe alcanzar todo

estudiante en ese conjunto de grados”. (MINEDUCACION, 2006)

e En seguida aparece la competencia: se tomo como base el documento Serie de guias
30 con las Orientaciones generales para la educacion en tecnologia, Ser competente
en tecnologia: juna necesidad para el desarrollo! En la cual se exponen claramente
las orientaciones propias del area de tecnologia, estableciendo los cuatro
componentes fundamentales, sus respectivas competencias e indicadores y la cual
exhibe la competencia de solucién de problemas con tecnologia (MEN, 2008) como
pilar fundamental pero no explica como realizar un seguimiento de la misma en
términos de indicadores de logro y escalas de ponderacién numéricas y/o

descriptivas.

e Indicador de la competencia: en la matriz disefiada solo aparecen dos de las
indicadas en los documentos base del Ministerio de educacion mencionados en los
dos anteriores parrafos, dado que tienen correlacion directa con el tema tratado y
son los desempefios que nos permiten observar, evaluar, calificar o certificar el

cumplimiento del estandar indicado.
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e Resultados del aprendizaje: propuestos por el investigador teniendo como horizonte
lo que los estudiantes deberan saber, comprender y ser capaces de hacer al finalizar

los modulos de aprendizaje y la asignatura.

e Ejes tematicos: usando la robotica educativa, que en la seccion de Contenidos se
detallan.

e Fases o etapa para la solucién de problemas con tecnologia: se buscaron los
elementos comunes a la estrategia de solucién de problemas en algunas
investigaciones documentadas desde diferentes disciplinas dando como resultado

nueve fases, a saber:

Fase 1. identificar el problema o situacion problema. En esta primera etapa se han de
estudiar las manifestaciones del problema, conocerlo a través de indicadores y registros,
delimitarlo y cuantificarlo de ser posible. El indicador que plantea el investigador en esta
etapa es “la situacion problema es explicada de manera puntual atendiendo a todas sus
caracteristicas por los integrantes del equipo de trabajo”. Para ello los estudiantes
respondieron a interrogantes tales como: ¢Es claro el alcance del problema? ;Se dispone de

los recursos, materiales y capacitacion suficiente para llegar a resolverlo?

Fase 2: comprender y explicar el problema. Algunas técnicas que se aplicaron fueron: La
“lluvia de ideas”. El método de los seis interrogantes que utilizan estas preguntas: ¢ Cual es

el problema? ;Cuando sucede? (Cémo sucede? ;Donde sucede? ;Por que existe? (A
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quiénes afecta? La lista de 20 causas potenciales. El diagrama de espina de pez o diagrama
de Ishikawa. El indicador propuesto por el investigador en esta etapa es “Identifica los
datos explicitos presentes en la situacion problema.”. A los estudiantes se les plantearon
algunas preguntas en este item para determinar su desempefio en la etapa, tales como:
¢Entienden todo lo que dice el problema o la situacion planteada? ¢Pueden describir el
problema con sus propias palabras? ¢Distinguen cudles son los datos, las incdgnitas y las
condiciones que se han de cumplir? ¢La informacion es suficiente?, ¢hay informacion
desconocida?, ¢las condiciones son suficientes 0 quizas son contradictorias? ¢Realizaron un

dibujo o esquema del problema?

Fase 3: formular la hipdtesis, en razones de causa-efecto. El indicador referido por el
investigador en esta etapa es “La hipotesis esta planteada con claridad y esta relacionando
causas y efectos de la situacion problema el equipo de trabajo”. Se utilizd en este momento
una plantilla del programa informéatico INSPIRATION 7.6 espafiol, ya que con su
elaboracion se ayuda a los estudiantes a procesar, organizar y priorizar nueva informacion,
de manera que puedan integrarla significativamente a sus conocimientos previos. Tal como

se muestra en la figura 2.
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Figura 2. Formulacion de hipotesis en razones de causa-efecto para un problema.

Fuente. Plantilla de solucién de problemas de la carpeta Habilidades de reflexion del

programa informatico INSPIRATION 7.6 espafiol con licencia solo para I.E.D. Colegio

Socarras.

L Una
Bgregar detalles para

clarificar guign, qué ¥
cudndo.

!

Causas : Pel?s.a.tTu'Bntos I e
k Iniciales .__:-.—-::
e "] Decision
] 4Qne otros problemas
podrian moldear mi
decision?

Como utilizar esta plantilla

1. Ingrese un problema en el simbolo etiguetado "Problema”.

2. Enurnere los elermentos de 1a causa bajo el simbolo etiguetado "Causas”. Utilice la herrarmienta Crear para agregar mas
simbolos segln sea necesario.

3. Discuta el problema e ingrese los detalles de la discusidn bajo el simbolo etiquetado "Pensamientos iniciales”.

4. Decida sobre las posibles soluciones. Ingrese éstas en los simbolos asociados con esta categoria, Ingrese los
resultados probables en los simbolos etiguetados "Efect”.

5. Discuta nuevamente el problema v las diversas soluciones. Ingrese los detalles de la discusion bajo el simbalo
etiquetado "Analisis".

6. Formule una declaracidn gue represente 1os resultados de este proceso e ingrésela en el simbolo etiquetado "Decisidn”,
7. Utilice Ia herramienta Mota para agregar notas y registrar la informacion explicativa.

Beneficios del uso de la plantilla Solucion de problemas

Arnenudo la resolucidn de un problerna implica un proceso en el cual se pueden intentary luego refinar varias soluciones.
Esta plantilla se puede aplicara problemas interpersonales o dentro del aula de clases o formar |a base de la discusion en
provectos de simulacion de Concejo Municipala MNaciones Unidas.

Fase 4: ldear las estrategias alternativas para la solucion. Exige ciertas competencias

interpersonales acordes con el trabajo en equipo y para participar en contextos de

argumentacion y de acuerdo, para llegar a un consenso y pensando en usar el mejor

argumento. De tal forma que surja una lista de al menos veinte ideas novedosas y
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alternativas de solucion con serios indicios de factibilidad. El indicador de esta fase es
“Representa la situacion problema con graficos, dibujos, esquemas, mapas conceptuales o

mentales, modelos entre otros”.

Fase 5: planificacion de estrategias para alcanzar la solucion. En esta fase hay que descubrir
relaciones entre los datos y las incdgnitas, y establecer un plan de resolucién. Orientada a
transformar el problema en una situacion mas sencilla que se sepa resolver. Los estudiantes
se encontraron con interrogantes tales como: ¢Este problema es similar a algin otro que
hayan resuelto con anterioridad? ¢Han utilizado la estrategia del ensayo-error, es decir, han
supuesto el problema resuelto y han probado la solucion propuesta? ¢Han probado el
modificar el problema, descomponiéndolo en varios problemas mas simples,

particularizandolo?

Fase 6: decidir la estrategia mas adecuada o pertinente. Uno de los primeros aspectos a
establecer es si una solucién es mejor que las restantes, para ello es recomendable explicar
a los jovenes que midan sus posibles soluciones en términos de: fortalezas, eficacia, ahorro
de tiempo, construccion factible y en ultimas consenso de los integrantes del grupo. Pasar

de estrategias a las acciones.

Fase 7: Desarrollar la intervencion que permita solucionar el problema planteado. Fase

llamada en tecnologia de “construccion” pero en nuestro caso como se requiere programar
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un robot se hacia necesario “jugar” con el software y cuando se trata de actividades
virtuales se debié implementar la herramienta informatica o el recurso web sugerido por el
docente. Los indicadores en esta fase son: Aplica los contenidos conceptuales relacionados
con la situacién planteada. Y construye modelos funcionales (prototipos) que den solucién

parcial o total a la situacion planteada.

Fase 8: comunicar los resultados alcanzados. Se hace necesario demostrar el uso de un
lenguaje apropiado no solo para el nivel académico en el cual estan los estudiantes, sino un
lenguaje apropiado para la asignatura de tecnologia e informatica. Demostrandolo con el

indicador: Comunica los resultados con el lenguaje técnico pertinente.

Fase 9: evaluar los logros y plantear mejoras o redisefios. Redisefiar no solo es mejorar lo
que se tiene, es también aprender de los errores y corregirlos para lograr un desempefio mas
eficiente. Pero se debe hacer una evaluacion no solo de los resultados finales, es pertinente
mirar en retrospectiva los logros alcanzados o las soluciones propuestas ya que en este
punto no solo corrigen los jovenes sus errores si No que quienes no lograron dar solucion al
problema toman nota para no volver a cometerlos, de tal manera que se logra alcanzar una

construccién de conocimiento en colaboracion.
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7.2.1. Competencia en Manejo de Informacion, Medios y Tecnologias de la

Informacion y la Comunicacion (TIC) (MINEDUCACION, 2013), compuesta por:

7.2.1.1. Competencia en Manejo de Informacién (CMI) (Eduteka, 2012): esta competencia
es referenciada ya que el estudiante debe buscar la informacion en algunas actividades, para
determinar si es pertinente de tal forma que responda a las necesidades planteadas y
finalmente convertirla en conocimiento Gtil para solucionar los problemas. Atendiendo a
indicadores tales como:

e Acceder a informacion de manera efectiva y eficiente, evaluarla critica y
competentemente y hacer uso de ella de manera acertada y creativa para el
problema o tema que se esta trabajando.

e Tener conocimientos fundamentales éticos y legales de los temas involucrados en el

acceso Yy uso de informacion.

7.2.1.2. Alfabetismo en medios (Eduteka, 2013): ya que en su definicién encontramos
como elemento base “la habilidad para acceder, analizar, evaluar y crear mensajes en una
diversidad de formatos medidticos” es fundamental que en las actividades desarrolladas en
el ambito virtual de la investigacion los estudiantes estén dispuestos a leer, escuchar e
interpelar en términos de respecto y coherencia las intervenciones de los demas miembros
del grupo de trabajo. Por otro lado, se hace indispensable que los jovenes entiendan las
implicaciones y consecuencias de un uso indebido de las tecnologias, en nuestro caso

roboticas, mecatronicas o ingenierias que sean usadas para facilitar la vida de las personas.
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7.2.2. Competencias para el trabajo en grupo/equipo:

“La competencia de trabajo en equipo incluye el conocimiento, principios y
conceptos de las tareas y del funcionamiento de un equipo eficaz, el conjunto de
habilidades y comportamientos necesarios para realizar las tareas eficazmente, sin olvidar
las actitudes apropiadas o pertinentes por parte de cada miembro del equipo que promueven
el funcionamiento del equipo eficaz.” (Cannon-Bowers et al., 1995: 336-337). Son
competencias que desarrollan la capacidad de planificacion y de organizacion del trabajo
individual en relacion con el grupo o equipo de trabajo conformado, y como parte activa del

grupo conformado.

Guitert y Giménez (1999) apuntan las cuatro actitudes fundamentales en un entorno

cooperativo virtual:

* El compromiso con el grupo que se manifiesta en trabajos y conclusiones, a tener en
cuenta en los procesos de evaluacion.

* La transparencia en el intercambio de informacion y en la exposicion de ideas, visible por
los otros estudiantes y por los profesores,

* La constancia y

* El respeto basado en actitudes reciprocas.

7.2.3. Competencias comunicativas: aparecen definidas como “capacidad de hacer bien el
proceso de comunicacion, usando los conectores adecuados para entender, elaborar e

interpretar los diversos eventos comunicativos, teniendo en cuenta no solo su significado
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explicito o literal, lo que se dice, sino también las implicaciones, el sentido implicito o
intencional, lo que el emisor quiere decir olo que el destinatario quiere entender.”
(Wikipedia, 2015). Es la capacidad de una persona para comportarse de manera eficaz y
pertinente en una determinada comunidad; respetando un conjunto de reglas de gramatica y

de descripcion linguistica (Iéxico, fonética, semantica) que tienen lugar en la comunicacion.

Desde la perspectiva de las TIC, es definida como la capacidad para expresarse,
establecer contacto y relacionarse en espacios virtuales y audiovisuales a través de diversos
medios y con el manejo de mdltiples lenguajes, de manera sincronica y asincronica

(MINEDUCACION, 2008).

Para ser coherentes con las competencias antes mencionadas, la comunicativa entra
en juego de modo implicito, porque se encarga de los protocolos mismos de las relaciones
entre el grupo de estudiantes participantes de la presente investigacion valiéndose de
diferentes herramientas que el ambiente de aprendizaje facilita, tales como: correo
electronico, procesadores de palabras, los videos, libros electronicos, los foros, las wikis,

los sitios de consulta web, los blogs y cualquier otro componente propio de estos ambitos.

7.3. Robética educativa

La robdtica es considerada en la actualidad una ciencia que involucra multiples disciplinas
contempladas en la educacion en tecnologia tales como: electronica, informaética,

mecatréonica, mecanica, matematica, fisica, disefio, entre otras. La robdtica no ha de
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enfocarse en un area Unica de conocimiento, mas bien en la integracién y uso de diferentes
disciplinas que la componen, que le permitan cumplir con su fin: “la creacion y

funcionamiento de robots” (Raga, 2006, pag. 3).

Tal como afirma Raga (2006) la robética conduce a un espacio de interaccion de
diversas disciplinas que se hacen tangibles con el disefio, construccion, programacion y
funcionamiento de objetos tecnoldgicos con fines especificos (Florez Vizcaino, 2014). Este
es un espacio ideal para el aprendizaje e interaccién con las ciencias y tecnologias, para
desarrollar diferentes procesos cognitivos y sociales que propicien un aprendizaje
significativo? acercando al joven al mundo de constante cambio y evolucion de la ciencia 'y
tecnologia, le permite al estudiante desarrollar el pensamiento divergente® para la
potenciacion de las habilidades para la resolucion de problemas; ya que ofrece diversas
posibilidades didacticas, tales como: converger varias disciplinas, la experimentacion de los
productos o aproximaciones funcionales realizadas para conseguir las soluciones a los
problemas propuestos, le permite a los educandos estar en contacto con una tecnologia
contemporanea y de facil aplicacion, es por demas inquietante y novedosa para el aprendiz
porque lo puede acercar a una carrera profesional con la que se sienta identificado y

orientado hacia su realizacion personal y laboral.

2 El aprendizaje significativo, es el resultado de la interaccion entre los conocimientos previos de un
sujeto y los saberes por adquirir, siempre y cuando haya: necesidad, interés, ganas, disposicion... por parte del
sujeto cognoscente. De no existir una correspondencia entre el nuevo conocimiento y las bases con las que
cuenta el individuo, no se puede hablar de un aprendizaje significativo. (César Cisneros C. TENSJBM)

3 El pensamiento divergente es un proceso mental o un método que se utiliza para generar ideas
creativas explorando muchas soluciones posibles.
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La robdtica educativa es una disciplina que tiene por objeto la concepcion, creacion
y puesta en funcionamiento de prototipos roboticos y programas especializados con fines
pedagogicos (Odorico, Marco teoérico para una robdtica pedagogica, 2004). De tal forma
que se construyen dichos prototipos funcionales para afianzar el acto educativo y
diversificar el escenario de ensefianza aprendizaje, explotando la creatividad e ingenio del
estudiante con el disefio y construccion de los diferentes dispositivos para solucionar
situaciones hipotéticas planteadas por el maestro a fin de resinificar y potenciar el acto

educativo.

La robdtica educativa busca despertar el interés de los estudiantes transformando las
asignaturas tradicionales (Matematicas, Fisica, Informatica) en més atractiva e integradora,
al crear entornos de aprendizaje propicios que recreen los problemas del ambiente que los
rodea (Castro Rojas, 2012). La escuela tal cual como se conocia ha evolucionado, ha
modificado el modo de llegar a los educandos, se presenta mucho mas dinamica hacia el
conocimiento y los saberes que brinda al joven, cambiando radicalmente el paradigma de
aprendizaje, ya que asi se lo piden los estudiantes, asi se lo pide el mundo de hoy, con la
incorporacion de las nuevas tecnologias, tecnologias con las cuales nuestros estudiantes se
encuentran en constante interaccion y que los inquieta 0 motiva por conocer, aprender y

saber como explotarlas eficientemente.

Tal como indica Cano (Vazquez Cano, 2012) la robotica educativa se orienta
principalmente hacia la basqueda de la aplicabilidad y funcionalidad de los constructos en

el contexto mediato del estudiante. Lo cual permite llegar a la solucion de problemas desde
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un enfoque creativo y constructivista (Perrenaud, 1999). Es que llegar a la solucién de un
problema usando un robot, no es para nada sencillo, por el contrario, quien consigue
hacerlo, debe aplicar los conocimientos previamente aprendidos (pre-conceptos), hacer uso
de su creatividad y habilidad para resolver los problemas concernientes al disefio mismo de
la actividad de aprendizaje, construye, programa y reprograma el robot para conseguir la
tarea deseada; hacer uso del trabajo colaborativo, porque la designacion de funciones y
confiar en que su compafiero las lleve a cabo eficazmente conlleva a los participantes a

aplicar estrategias de mediacion y comunicacion social.

Iniciativas tales como la Red de Robdtica educativa, de la secretaria de Educacion
del distrito (Red Académica Bogota, 2014) se han encargado de recoger las diferentes
experiencias y proyectos que realizan las instituciones publicas del distrito, mostrando las
diferentes facetas de incorporacion dentro de los planes de estudio de la robética, haciendo
un especial énfasis en su aplicacion e interaccion con las energias renovables, demostrando
como a través del trabajo interdisciplinar entre: NTICs* y Robética en ciencias,
informatica, tecnologia y matematica, los estudiantes logran reconocer los problemas de su

entorno y buscar soluciones y finalmente fortalecen diversas competencias béasicas.

Experiencias como ROBOEDUCA (Rivamar, 2011) llevada a cabo en Argentina,
han concebido 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

4 (NTIC) Las tecnologias de la informacién y la comunicacion, a veces denominadas nuevas
tecnologias de la informacion y la comunicacion son un concepto muy asociado al de informatica. ...
http://es.wikipedia.org/wiki/NTIC
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creaciones propias, primero mentales y luego fisicas, construidas con diferentes materiales
y controladas por una computadora. Es que conseguir la materializacion de los
pensamientos e ideas se convierten en una herramienta fundamental para aprender mejor,
en contexto, logrando desarrollar diferentes proyectos mediados por las herramientas
informaticas y recursos TIC que facilitan la asimilacion de los constructos y su posterior

puesta en préactica.

La Coordinacién de Tecnologia Educativa de la Escuela de Educacion (CTED) de la
Universidad Catdlica Andrés Bello (Del Mar, 2006.), expuso que la Robotica Pedagdgica
no es un estudio tedrico-practico sobre robots. Tampoco jugar con algin set de robética.
Consiste mas bien en “...la generacion de entornos tecnoldgicos ricos, que permitan a los
estudiantes la integracion de distintas areas del conocimiento para la adquisicion de
habilidades generales y de nociones cientificas, involucrdndose en un proceso de resolucion
de problemas con el fin de desarrollar en ellos, un pensamiento sistémico, estructurado,
logico y formal.” (Ruiz-Velazco, 1995, p. 8). Entornos tecnoldgicos con los que cuentan
nuestras instituciones educativas, pero solo se evidencian en su forma fisica, hace falta la
estructura pedagdgica enfocada a desarrollar un pensamiento, una habilidad y en dltimas
una competencia que explote este &mbito, involucrando lo mejor de las disciplinas
académicas para conseguir que el estudiante infiera la mejor solucion a diferentes

problemas tecnoldgicos.

7.4. Ambiente de aprendizaje B - Learning.
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El uso de los nuevos recursos tecnoldgicos en los diferentes niveles educativos es
denominado como b-Learning o ambientes mixtos de aprendizaje, en términos mas
simples: educacion presencial con apoyo de tecnologias (Gomez, 2014). Modalidad de
aprendizaje que combina, la ensefianza en el aula de clase y la tecnologia no presencial,
eligiendo los medios mas pertinentes para cada necesidad educativa, con el fin de resolver

problemas especificos.

B-Learning es una modalidad de aprendizaje que integra los beneficios de lo
presencial y lo virtual, fundamentados en las teorias pedagogicas y la implementacion de
las TIC. En esos términos, afirma Henao (1992), vale la pena resarcir sobre las funciones
del docente y las que asume el estudiante, los tiempos de interaccion y los espacios
académicos que deberan ser asumidos, en parte, de manera presencial, y en parte de manera
virtual. Por tal razén este tipo de formacion se debe sustentar de manera teérico-pedagdgica
para orientar este modelamiento educativo, es decir, en los aspectos sociales, la

metodologia, el curriculo y la evaluacion (Alegre, 2006).

Algunas definiciones y/o aproximaciones al término son:

“Modelo que trata de recoger las ventajas del modelo virtual tratando de evitar sus
inconvenientes. Aprovecha la importancia del grupo, el ritmo de aprendizaje y el contacto
directo con el profesor de la ensefianza presencial, pero trata de desarrollar en los
alumnos la capacidad de auto organizarse, habilidades para la comunicacion escrita, y

estilos de aprendizaje autonomo. Especialmente importante en este modelo es el desarrollo
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de habilidades en la busqueda y trabajo con informacion en las actuales fuentes de

documentacion en Internet.” (Bartolomé, 2002).

“El Blended e-Learning combina lo positivo de la formacion presencial (trabajo directo de
actitudes y habilidades) con lo mejor de la formacion a distancia (interaccion, rapidez,
economia....), esta mezcla de canales de aprendizaje enviquece el método formativo y
permite individualizar la formacion a cada uno de los destinatarios y cubrir méas objetivos
del aprendizaje... es un método de formacion multicanal, donde interactuan distintos
canales de comunicacion, informacion y aprendizaje, y el alumno se ve obligado a
participar de forma muy activa para poder seguir las ensefianzas, razon por la que

aprovechard mejor el aprendizaje.” (Rodrigo, 2003)

“Desarrollo completo de los dos métodos didacticos que se han demostrado mas eficaces
en el ambito de la formacién soportada en Internet: el aprendizaje colaborativo y la

prdctica de la actividad.” (GRECIET, 2003).

“Es la modalidad de ensenianza en la cual el tutor combina el rol tradicional o presencial
con el rol a distancia o no-presencial. Donde el profesor combina sus habilidades de
“formador” con habilidades propias de “tutor” ya que pasa de una modalidad a otra,
tratando de tomar lo mejor de cada una de ellas. Utiliza herramientas de internet, de
multimedia para la parte on line y herramientas comunes para sus clases

presenciales.” (Wikilearning, 2006).

De las anteriores citas y definiciones es posible extraer las principales caracteristicas
de la metodologia B-Learning: diversidad en las técnicas y metodologias de ensefianza,

aprendizaje orientado a la comunidad al abrir los nuevos espacios de comunicacion virtual
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con la sociedad; desarrollar habilidades de pensamiento critico, ya que resolvera problemas
en situaciones reales de su contexto escolar o familiar y tendra que interactuar con los otros
integrantes del grupo en foros o grupos de discusion para determinar la mejor solucion al
problema o situacion planteada; flexible, ya que el alumno puede adaptarse a su propio
estilo y ritmo de aprendizaje, aprender a su ritmo y estilo, estudiando la leccion en el
momento que se sienta mas comodo para hacerlo; optimizacion a nivel pedagdgico, ya que
el docente puede combinar facilmente varias teorias del aprendizaje, implementar
pedagogias centradas en estudiante ya que el profesor se convierte en el facilitador o guia
del proceso de aprendizaje del alumno motivando que estos adquieran mayor
responsabilidad para alcanzar las metas del curso; permite resolver problemas desde
distintos enfoques, gracias al aprendizaje construido colectivamente es posible que varios
integrantes del grupo aporten a la solucion del problema; la estructura del programa de
estudio se basa en competencias especificas a desarrollar y no en contenidos en un
espacio/tiempo y finalmente debe conducir a un cambio metodoldgico para llevar a cabo la

ensefianza.

El b-Learning se presenta como la modalidad de “aprendizaje mezclado™ posibilita
combinar los elementos positivos de la modalidad virtual con los de la modalidad
presencial, pero no basta solo con incorporar esos recursos para obtener un aprendizaje
eficaz: es necesario poner estos recursos en funcion del modelo pedagdgico que se adopte,
el cual debe estar centrado fundamentalmente en la actividad del estudiante (Arias, 2009).

Es claro que el docente es quien disefia el ambiente y estilo de la ensefianza y el estudiante
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selecciona los componentes que le sean esenciales para alcanzar sus objetivos académicos,

atendiéndose a los espacios y tiempos de interaccion entre las partes involucradas.

Segin Bartolomé (2008), citado por Troncoso, Cuicas, y Debel, (2010), la
modalidad de educativa B-LEARNING presenta grandes beneficios:

o Promueve el aprendizaje autonomo, autorregulado y colaborativo

o Ofrece una variedad de recursos para aprender en diversas situaciones y tecnologias;

o Hace posible la igualdad de oportunidades de aprendizaje, con flexibilidad y
adaptabilidad, siempre y cuando dichas oportunidades sean de calidad y relevancia;

o Permite facilitar al aprendiz el acceso a la nueva tecnologia, pero sin prescindir de la
anterior, lo cual provee la oportunidad de un acceso gradual a lo nuevo combinado
con lo vigjo;

o Permite flexibilidad y la personalizacion del aprendizaje;

o Articula las necesidades de los actores implicados en el proceso formativo;

o Integra actividades presenciales para subsanar deficiencias y mejorar los resultados
de la formacidn virtual y a distancia;

o Hace uso de las ventajas de la formacién virtual y la formacion presencial
combinandolas en un solo tipo de formacion; y

o Permite diversas oportunidades para disefiar los recursos didacticos y vias de

comunicacion entre docente-estudiante y estudiante-estudiante.

7.5. Aprendizaje significativo

7.5.1. Aprendizaje Significativo segun Ausubel
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La Teoria del Aprendizaje Significativo aborda todos y cada uno de los elementos,
factores, condiciones y tipos que garantizan la adquisicion, la asimilacion y la retencion del
contenido que la escuela ofrece al alumnado, de modo que adquiera significado para el
mismo (Rodriguez Palmero, 2004). Aprendizaje significativo es el proceso a través del cual
una nueva informacién (un nuevo conocimiento) se relaciona de manera no arbitraria y
sustantiva (no-literal) con la estructura cognitiva de la persona que aprende (Moreira M. ,
1993). “Se entiende por aprendizaje significativo a la incorporacion de la nueva
informacion a la estructura cognitiva del individuo” (Moreira M. A., Aprendizaje

significativo critico, 2005).

Para Ausubel (1983) la caracteristica mas importante del aprendizaje significativo
es que, produce una interaccion entre los conocimientos mas relevantes de la estructura
cognitiva y las nuevas informaciones, de tal modo que éstas adquieren un significado y son
integradas a la estructura cognitiva de manera no arbitraria y sustancial, favoreciendo la
diferenciacion, evolucion y estabilidad de los subsumidores pre existentes y
consecuentemente de toda la estructura cognitiva.

Aparecen algunos aspectos relevantes en la estructura cognitiva los cuales reciben el
nombre de subsumidores o ideas de anclaje (Ausubel, Psicologia educativa: un punto de
vista cognoscitivo, 1976). El educando tiene algunas ideas, conceptos o proposiciones
previas, en su mente, dandole significado al nuevo contenido al estar en interaccion con los
conceptos previos (Moreira M. A., Aprendizaje significativo critico, 2005). En sintesis,
“Aprendizaje significativo es el proceso que se genera en la mente humana cuando

subsume nuevas informaciones de manera no arbitraria y sustantiva y que requiere como
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condiciones: predisposicion para aprender y material potencialmente significativo que, a su
vez, implica significatividad I6gica de dicho material y la presencia de ideas de anclaje en
la estructura cognitiva del que aprende. Es subyacente a la integracién constructiva de
pensar, hacer y sentir, lo que constituye el eje fundamental del engrandecimiento humano”
(Novo, 2011) un aprendizaje es significativo cuando el estudiante puede atribuir posibilidad
de uso (utilidad/aplicacién) al nuevo contenido aprendido relaciondndolo con el
conocimiento previo lo que produce un cambio relativamente permanente en sus contenidos

de aprendizaje.

Para que se produzca aprendizaje significativo han de darse dos condiciones

fundamentales:

e Actitud potencialmente significativa de aprendizaje por parte del alumno, o sea,
predisposicion para aprender de manera significativa (Mufioz Rivera, 2004). A este
respecto la presente investigacidn-intervencion pretende motivar a los estudiantes a
emplear un ambiente virtual de aprendizaje como agente vital de su aprendizaje, por
utilizarlo méas por querer aprender para el crecimiento propio, que por una motivacion
evaluativa o hacia la calificacion. Las actividades se hacen significativas cuando el
educando, disfruta de lo que hace, participa con interés en las actividades llevadas a
cabo, se muestra seguro y confiado con lo que plantea, pone atencién a lo que hace,
trabaja en grupo con agrado y motivado, trabaja de manera autdbnoma, desafia a sus
propias habilidades o se plantea retos, propicia la creatividad y la imaginacién. El
ambiente de aprendizaje planteado se combinara con la ensefianza presencial como

estrategia de ensefianza-aprendizaje, explotando las bondades de los dos métodos para
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conseguir el fin ultimo de la educacion, un aprendizaje duradero en el educando, que lo
pueda poner en practica, en contexto y que no se quede en la simple repeticion

memoristica, sino aplicada a problemas o situaciones de la vida cotidiana del joven.

e En segundo lugar, estd la presentacién de un material potencialmente significativo

(Palmero, 2011). Esto requiere:

Que el material tenga significado ldgico, esto es, que sea potencialmente
relacionable con la estructura cognitiva del que aprende de manera no arbitraria y

sustantiva (Machado, 2009).

Que existan ideas de anclaje o subsumidores adecuados en el sujeto que permitan la
interaccion con el material nuevo que se presenta (Cafias, 2006). Para garantizar que
existan las ideas minimas requeridas en el educando, esté tendra una fase de preparacion
mediante la implementacion de un modulo introductorio, que permita llenar los vacios y

fortalecer las ideas previas.

Existen algunas caracteristicas propias del aprendizaje significativo:

En primer lugar, No-arbitrariedad quiere decir que el material potencialmente
significativo se relaciona de manera no-arbitraria con el conocimiento ya existente en la
estructura cognitiva del aprendiz (Moreira M. , 1993) . Estableciendo claramente que la

relacién no es con cualquier aspecto de la estructura cognitiva sino con conocimientos
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especificamente relevantes determinados por Ausubel como subsumidores. El subsumidor
es, un concepto, una idea, una proposicién ya existente en la estructura cognitiva capaz de
servir de "anclaje" para la nueva informacion de modo que esta adquiera, de esta manera,
significados para el individuo (Rioseco, 1997). De tal forma que esos conceptos de
“anclaje” permiten la incorporacion, comprension y afianzamiento de los nuevos
conocimientos o nuevas ideas empleando aquellos relevantes o como enuncio ya los

subsumidores.

En segundo lugar, la Sustantividad, significa que lo que se incorpora a la estructura
cognitiva es la sustancia del nuevo conocimiento, de las nuevas ideas, no las palabras

precisas usadas para expresarlas. MOREIRA. Op. cit., p. 41.

Los Tipos de aprendizaje significativo que diferencia Ausubel son: Aprendizaje de
representaciones, Aprendizaje de conceptos y Aprendizaje de proposiciones. El primer tipo,
de representaciones es el aprendizaje méas elemental del cual dependen los demas tipos de
aprendizaje. Consiste en la atribucion de significados a determinados simbolos, al respecto
Ausubel dice: “Ocurre cuando se igualan en significado simbolos arbitrarios con sus
referentes (objetos, eventos, conceptos) y significan para el alumno cualquier significado al
que sus referentes aludan” (Ausubel, 1983: 46). Aparece en la adquisicion del vocabulario
por parte del nifio, pero que no estd en capacidad de identificar categorias. El segundo
aprendizaje es el de conceptos, que se definen como "objetos, eventos, situaciones o
propiedades de que posee atributos de criterios comunes y que se designan mediante algun

simbolo o signos” (Ausubel, 1983: 61). Los conceptos son adquiridos a través de dos
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procesos. Formacion y asimilaciéon. Finalmente, el aprendizaje de proposiciones exige
captar el significado de las ideas expresadas en forma de proposiciones (Ausubel, 1983:

86).

7.5.2 Aprendizaje por descubrimiento y aprendizaje por recepcion

En el aprendizaje por recepcion, el contenido o motivo de aprendizaje se presenta al
alumno en su forma final, sélo se le exige que internalice o incorpore el material, que se le
presenta de tal modo que pueda recuperarlo o reproducirlo en un momento posterior
(Cortese, 2014). El contenido de lo que va a ser aprendido ya es un producto en forma final,
el joven solo necesita comprender el contenido para poder reproducirlo. Para citar algunos
ejemplos: manera como se exponen los libros de texto tradicionales, pruebas de tipo

memaoristico.

En el aprendizaje por descubrimiento, lo que va a ser aprendido no se da en su
forma final, sino que debe ser re-construido por el alumno antes de ser aprendido e
incorporado  significativamente en la estructura cognitiva. El aprendizaje por
descubrimiento involucra que el alumno debe reordenar la informacion, integrarla con la
estructura cognitiva y reorganizar o transformar la combinacion integrada de manera que se
produzca el aprendizaje deseado CORTESE. Op. cit., p. También lo determina Ballester

(2005) “lo que es aprendido no se da, sino que debe ser descubierto”. Algunos ejemplos:
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Aplicacion de formulas para resolver problemas, Practicas tipicas de la laboratorio,

solucion de rompecabezas o acertijos a través del ensayo y el error.

7.6. Las TIC como intermediadoras en el desarrollo de competencias para la solucion

de problemas.

Dadas la evolucion y cambios en el mercado laboral a los que se enfrentan nuestros jovenes
en la actualidad por los diferentes desarrollos tecnologicos surgiendo nuevos empleos y por
tanto nuevas profesiones, se establecen dindmicas distintas entre la oferta y la demanda que
conduzcan a plantear soluciones eficientes a los contextos sociales y a unas expectativas
reales del mercado moderno. Lo anterior obliga a realizar mejores practicas académicas que
potencialicen las capacidades y desarrollen las destrezas que tienen los estudiantes,
resignificando las actividades pedagdgicas, haciendo mas novedosa la manera de aprender,
para lo cual el maestro debe utilizar las TIC como agente intermediador con lo cual se

enriquece el ambiente de aprendizaje.

Una de las ventajas de incorporar de las Tecnologias de la Informacion y la
Comunicacion (TIC) a los procesos educativos, enunciada por los docentes finalistas del
Foro de Educacién Innovadora, que se realizé el 22 de junio del 2011"Las TIC permiten

movilizar esquemas; a los nifios de primaria les permiten construir nuevos conocimientos



Robotica Educativa en la Competencia de Solucion de Problemas Empleando un Ambiente
de Aprendizaje B-Learning

de una manera mas creativa donde pueden sofiar, imaginar y llevar a escenarios
imaginativos una realidad” (CVNE, 2011). La construccion del conocimiento es un
objetivo fundamental para la educacion y que gracias a la intermediacion de las TIC es
posible diversificar los escenarios de aprendizaje a partir del medio electronico que le
permita al alumno construir nuevos conocimientos y por tanto nuevas experiencias. Lo cual
inducira hacia las habilidades cognitivas necesarias que favorezcan procesos de analisis,
reflexion y sintesis. Consecuentemente con el uso de las TIC como herramienta de
aprendizaje se va logrando que los estudiantes constituyan un pensamiento abierto, libre y
personal que les permita incursionar en un contexto global, moderno con la capacidad de

aprender y trabajar en un mundo cambiante.

Experiencias especificas de tipo académico han incluido en su quehacer pedagdgico
las TIC como agente de intermediacion, tal es el caso del estudio en colegios de Chile del
afio 2005, sobre Resolucién de Problemas en Mateméticas y el uso de las TIC (Villarreal,
2005), este estudio usa diferentes materiales que proponen problemas para que los alumnos
los desarrollen, determinando que al implementar este tipo de herramientas es posible
establecer diferentes ritmos de aprendizaje de los alumnos; se propicia estrategias con
mayor interaccién social y participativa del estudiante; y generan situaciones de
aprendizaje colaborativas; se logra que ellos lean el problema, busquen datos y trabajen

colaborativamente en su resolucion.

Otra experiencia a referenciar es Aplicacion de la web 2.0 para el desarrollo de

competencias transversales del afio 2012, presentando multiplicidad de herramientas y
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plataformas tecnoldgicas en las que la Web se encuentra enriquecida, ejemplifica como es
posible plantear un reto/problematica de tal forma que los estudiantes aplican las redes
sociales o plataformas de blogs con el objeto de compartir informacion, al tiempo que se
fomenta la creatividad (Santiveri, 2012), este tipo de précticas permite que los estudiantes
puedan dar posibles alternativas de respuesta iniciales para partir de ellas e ir avanzando en
su resolucion, aplicando y compartiendo diferentes recursos multimediales, simulaciones en
entorno enriquecidos, sitios de debate y de construccién colaborativa de conocimiento que
fomentan el aprendizaje, el auto aprendizaje, el desarrollo creativo de ideas y por supuesto

la innovacion en las respuestas finalmente alcanzadas.

Las anteriores investigaciones conducen hacia las diferentes bondades del desarrollo de
la competencia para la solucion de problemas intermediado por las TIC, al abordar las
situaciones problematicas mediante algunas estrategias y técnicas de resolucién. Que Polya
(1945) y Echenique (2006) identifican en cuatro pasos o etapas, a saber: comprension,
planificacion, ejecucién y valoracion. Etapas en las que las TIC pueden apoyar generando
dindmicas diferenciadas, empleando herramientas web, software ofimatico o de simulacién,

por ejemplo:

e En la comprensién: al leer el enunciado y anotar todos los datos significativos que
ofrece. Realizando busquedas adicionales o complementarias con ayuda de los
buscadores web en relacion al tema del problema planteado o realizando un dibujo o
esquema del problema en generadores de mapas conceptuales y mentales.

e En la planificacion: de tal forma que se debe descubrir las relaciones entre los datos

y las incognitas, y establecer un plan de resolucion. Realizando un rastreo en la web
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con los casos particulares o similares al problema planteado detectando simetrias o
regularidades, aplicando la estrategia del Ensayo-Error en software de simulacion
siempre y cuando la situacién y la tecnologia lo permita. Incursionar en la
programacion orientada a objetos mediante programas como Scratch, en sus niveles
mas basicos desde iniciativas tales como code.org.

e En la ejecucién: el plan debe estar bien concebido, para que su ejecucion sea
relativamente facil. Pero es muy plausible que durante su aplicacion haya que
realizar modificaciones. Generando Blogs o foros de debate en los que los jovenes
plasmen sus respuestas, reciban criticas y retroalimenten las de sus compafieros de
clase o curso.

e En la valoracion de la solucion: permite sistematizar experiencias, mejorar el
aprendizaje en la resolucion de problemas, examinar el resultado obtenido y valorar
el procedimiento que se ha utilizado. La mejor forma de sistematizar es mediante
bases de datos electrénicas, generando videos o presentaciones compartidas
libremente y difundidas en la web en las que el joven exponga las diferentes fases

que atraveso para resolver el problema y presente sus resultados finales.

8. DESCRIPCION DE LA ESTRATEGIA

El ambiente de aprendizaje virtual y el trabajo presencial, tienen como finalidad conducir a
una serie de transformaciones en la ensefianza y los aprendizajes propios del area de
tecnologia e informatica potenciados en los estudiantes de grado undécimo, que tienen

fuertes dificultades en la competencia de solucion de problemas con robdtica educativa. La
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presente investigacion — intervencién ve esta situacion como una oportunidad a la
competencia de Solucion de problemas con tecnologia propia del area de tecnologia e

informatica.

8.1. Competencias a desarrollar e implementar para la presente investigacion, la
competencia de solucion de problemas, la competencia en manejo de Informacién, Medios
y Tecnologias de la Informacion y la Comunicacion (TIC), las competencias para el trabajo

en grupo/equipo y las competencias comunicativas.

8.2. Enfoque pedagdgico

El ambiente de aprendizaje B-Learning se trabajé dentro del marco del Aprendizaje
significativo y la teoria del aprendizaje constructivista implementando una serie de
actividades ludicas y didacticas desarrolladas en su mayoria por el investigador y otras
vinculadas desde la web 2.0, para realizar un seguimiento del desempefio de la competencia
de solucién de problemas con robotica educativa en el area de tecnologia e informatica en

la poblacion de estudio.

8.3. Resultados esperados.

e Integrar elementos estimulantes al curriculo, en nuestro caso, combinar la
tecnologia de vanguardia como es la robdtica educativa y las TIC orientadas hacia

la competencia de solucion de problemas.
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Desarrollar una serie de actividades ludico-pedagdgicas en un ambiente de
aprendizaje B-Learning en relacion a la robética educativa.

Mostrar la estrategia de ensefianza B-Learning como una alternativa viable y eficaz
para el desarrollo de diversas competencias en los educandos, en nuestro caso la
solucidn de problemas.

Determinar el nivel de la competencia de solucién de problemas con robotica
educativa con una estrategia de ensefianza B-Learning, implementando una serie de
actividades ludico-pedagdgicas estableciendo las mas pertinentes para alcanzar los
mejores desempefios en esta competencia, potencidndolas y redisefiando las menos
eficientes.

Validar el instrumento de seguimiento para el desempefio de la competencia de

solucion de problemas con robdtica educativa.

8.4. Contenidos

El presente proyecto de intervencion tiene como propuesta implementar un

instrumento de seguimiento para el desempefio de la competencia de solucién de problemas

con robética educativa en el area de tecnologia e informatica en los educandos de grado

Undécimo del I.E.D. Colegio Jose Francisco Socarras de la jornada de la mafiana mediando

en un ambiente de aprendizaje B-Learning. Para lo cual los estudiantes de grado undécimo

cuando trabajaron en el aula de tecnologia disefiaron, construyeron y probaron prototipos

de artefactos y procesos (como respuesta a necesidades o problemas), teniendo en cuenta

las restricciones y especificaciones planteadas. Seleccionando y utilizando herramientas
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tecnoldgicas en la solucion de problemas. Disefiando y elaborando algunos modelos
tecnoldgicos que apoyan el desarrollo de tareas y acciones. Utilizando las herramientas
informaticas para el desarrollo de proyectos y actividades (MINEDUCACION, 2008, pég.

24)

Los contenidos teméticos a tratar en el Ambiente de aprendizaje B-Learning giraron
en torno a la robotica educativa, de la siguiente forma:
1. Introduccion a la robdtica
e Evolucion histdrica

e Clasificaciones de los robots

2. Caracteristicas de un robot

3.Sistemas mecanicos: Disefio y Mecanica, Engranajes, velocidad, Torque, Maquinas

Simples y compuestas, sistemas electronicos

4. Tipos de sistemas de control
e Sensores
e Sensores de contacto

e sensores infrarrojos o de luz

5. Programacion: programando con ROBOLAB 2.5.4

e Pantalla introductoria e instalacion del Firmware.
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e Introduccion a los Métodos de Programacion.

Programacion en Nivel Pilot del 1 al 4.

Solucién de problemas con ROBOLAB en cada una de las fases de programacion de

Pilot.

Programacion en Nivel Inventor del 1 al 4.

Solucién de problemas con ROBOLAB en cada una de las fases de programacion de

Inventor.

8.5. Integracion de TIC

Se soport6 el ambiente virtual en un curso en linea bajo la plataforma de Moodle y
el ambiente presencial con guias y explicaciones practicas apoyadas con el material
didactico de LEGO DACTA con los kit de ROBOLAB, para consolidar el B-Learning,
todos los materiales y recursos utilizados se desarrollaron en su totalidad por el
investigador. En este curso el estudiante encontrd una serie de recursos de tipo técnico y
pedagdgico para mejorar y reforzar su desempefio académico en la competencia de solucion
de problemas especificos con robdtica educativa, llegando a ampliar su entorno de
aprendizaje, diversificandolo y complementandolo con las practicas cotidianas en la

escuela.

Los principales componentes empleados en la plataforma virtual educativa, se
dividen en dos grandes grupos, a saber: recursos y actividades, dentro de cada uno de ellos

se encuentran las siguientes herramientas:
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Recursos: archivos, de texto plano, bases de datos, presentaciones electrdnicas y con
gréaficos ilustrativos; etiquetas, que permitan mejorar la presentacion fisica del curso virtual
y hacerlo méas amable para los usuarios; carpetas, con diferentes contenidos gréficos, mapas
conceptuales, mentales, archivos como los anteriormente mencionados en relacion a la
robdtica educativa sus componentes e implicaciones; pagina, para vincular contenidos
adicionales para los usuarios que permitan complementar, reforzar y profundizar en
relacion a la robotica educativa;  paquete de contenido IMS, con los cuales se suben
carpetas comprimidas con archivos en diferentes formatos haciendo mas amplias las
posibilidades de rastreo de informacion sobre robética para los estudiantes; URL,

vinculando tutoriales, videos explicativos relacionados con la robdtica educativa.

Actividades: base de datos, para realizar busquedas de informacién de un tema
especifico en las cuales los estudiantes deben agregar los siguientes componentes: texto,
imagenes, URL y fecha; otra herramienta implementada es el chat, presente durante todas
las actividades desarrolladas a través del aula virtual como herramienta de comunicacion
entre alumno/alumno maestro/alumno; consulta, para interrogarlos sobre fechas de entregas
de actividades o evaluaciones; cuestionario o leccion, para realizar las evaluaciones
virtuales con preguntas de seleccion multiple con Unica o varias respuestas correctas,
emparejamiento 0 agrupacion, con respuestas argumentadas, de falso o verdadero; los
foros, encontrando noticias del aula virtual son asincronicos y se puede elegir habilitarlos
para que solo sirvan de publicacion de noticias y no de opinion; mddulo de encuesta, las

que estan ya preparadas con sus respectivos métodos de medicion, cuyos informes estan
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disponibles en graficos, ademas los datos pueden presentarse en Excel; otro tipo de
actividades pertinentes para este tipo de ambientes son: subida avanzada de archivos, texto

en linea, subir un solo archivo, actividad no en linea y entre otras.

Utilizar el Ambiente de Aprendizaje B-Learning en el proceso de ensefianza aporta
significativamente a alcanzar los fines propuestos por esta investigacion, para llevar a cabo
el seguimiento del desempefio de la competencia de solucién de problemas con robética
educativa en el area de tecnologia e informéatica en los y las estudiantes a partir de
situaciones ideales proyectadas a casos reales empleando sistemas roboticos. De tal forma
que el estudiante esta en capacidad de:

v' Evaluar y seleccionar con argumentos, sus propuestas y decisiones en torno al
disefio de prototipo robético.

v" Identificar las condiciones, especificaciones y restricciones de disefio, utilizadas en
una solucidn tecnoldgica con un prototipo robético y verificando su cumplimiento.

v' Proponer, analizar y comparar diferentes soluciones con roboética educativa a un
mismo problema, explicando su origen, ventajas y dificultades.

v' Disefiar, construir y probar diferentes prototipos robdticos (como respuesta a
necesidades o problemas) teniendo en cuenta las restricciones y especificaciones

planteadas.

8.6. Recursos necesarios.

Se detallan a continuacion:
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Recursos humanos: 38 estudiantes de grado 1103 de la jornada mafiana del I.E.D.
Colegio Jose Francisco Socarras y sus respectivos acudientes quienes autorizan a
los jovenes de participar en la investigacion. Docente investigador Nelson Cardenas
Fonseca. Directivos docentes de la institucion, brindando el aval y algunos datos

bibliograficos necesarios.

Recursos financieros: de manera general y hasta hace muy poco (15 de octubre del
presente afio) se pensaba no eran necesarios, pero con algunos cambios de tipo
administrativo en la institucion educativa, el nuevo rector expone el mantenimiento
del hosting como una compra no autorizada por la Secretaria de Educacion del
Distrito ya que la division de recursos tecnoldgicos de la secretaria REDP pone a
disposicion de los colegios un repositorio gratis, pero que cuenta con una limitada
capacidad de almacenamiento y recursos. Por tanto se realizaron cotizaciones para
adquirir un hosting y dominio necesarios para el aula virtual, como funciona
actualmente y hasta el 26 de noviembre del presente afio. El valor aproximado es de
$185.000 con colombiahosting.

Recursos materiales: 20 equipos de computo de la sala de informatica de la
institucion y 16 equipos de computo del saldn de tecnologia, 20 tabletas electronicas
marca ZTE, 8 kit didacticos de Lego ROBOLAB, tablero digital, video proyector,
fotocopias con los formatos de seguimiento disefiados por el investigador y

fotocopias con las guias de aprendizaje.
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e Recursos tecnoldgicos: red Wi-fi con conexion a internet disponible en cualquier
punto de la institucion, paquete de Office instalado en los equipos de computo de la
sala de informatica y salén de tecnologia, software especializados: ROBOLAB
254, LEGO DIGITAL DESIGNER, CMAPTOOLS, INSPIRATION 7.6
ESPANOL, MINDOMO, WINDOWS MOVIE MAKER, recursos web gratis que
sean factibles de usar en la institucion educativa ya que por politica de privacidad
hay algunas restricciones y solo aquellas paginas con fines educativos explicitos son

compatibles por ejemplo Educaplay.

8.7. Actividades. Descripcion de la implementacion

Las sesiones realizadas para la investigacion — intervencion son enunciadas a continuacion

ya que seran descritas al detalle en el apartado siguiente piloto, a saber:

Sesion 0: Aula virtual. Introduccion, objetivos, competencias y ejes tematicos a trabajar
Sesionl: Aula virtual. Introduccién a la roboética educativa. Elaborar sopa de letras.
Sesién2: En aula de tecnologia. Introduccion a la programacion orientada a objetos.
Sesion 3: Aula virtual. Linea de tiempo, sobre la evolucion histérica de la robotica
Sesion 4: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Pilot 1 “a detenerse a tiempo”

Sesion 5: Aula virtual. Linea de tiempo, Mapa conceptual sobre la clasificacion de los

robots
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Sesion 6: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Pilot 2 “a cumplir las tareas”

Sesion 7: Aula virtual. Folleto clasificacion de los robots segin su arquitectura

Sesidn 8: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Pilot 3 “ciclico o en linea, ;Qué es mejor?”

Sesion 9: Aula virtual. Infografia de los robots androides

Sesion 10: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Pilot 4 “la ruta es rectangular”

Sesidn 11: Aula virtual. Folleto estructura de los robots.

Sesion 12: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Pilot 4 “en subida y retorno”

Sesion 14: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Inventor: “Acrobot fase 17

Sesion 13: Aula virtual. Mapa mental sensores de los robots.

Sesién 15: Aula virtual. Foro virtual de debate sobre las tres leyes de la robética de Isaac

Asimov.

Sesién 16: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Inventor: “Acrobot fase 17

Sesién 17: Aula virtual. Infografia los robots mas avanzados

Sesion 18: En aula de tecnologia y en el aula virtual. Carrera de observacion.

8.8. Piloto

8.8.1. Sintesis de experiencia.
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Se realizaron dos pilotos, el primero de ellos con estudiantes de grado 1103 de la
institucion educativa a finales del afio 2014, en este caso solo fue posible llevar la
experiencia al ambito presencial mediante el material didictico de LEGO resolviendo un
problema especifico, planteado como “reto” y que arrojo algunos resultados parciales,

situaciones de mejora y cambio para el piloto nimero 2.

En el segundo piloto se realiz6 en los dos ambitos, el presencial y el virtual, de tal
forma que para las sesiones realizadas en el aula de tecnologia (dmbito presencial) desde el
inicio del afio escolar el grupo se divido en equipos de trabajo de 5 estudiantes,
conformando un total 8 equipos de trabajo, con el transcurrir de las clases los estudiantes se
muestran motivados e inquietos por el “reto” o situacion problematica que se les presentaba
para cada clase. Los estudiantes transitaban por las diferentes fases o etapas de la
competencia de solucion de problemas, de tal forma que les permitia alcanzar el objetivo o
cumplir con el “reto” propuesto para esta sesion. Para llevar un mejor registro del
desempefio de los estudiantes en la competencia de solucion de problemas se disefid un
formato que analizaron, llenaron y llevaron, los estudiantes en la cual aparecen las fases
propias de la competencia, para que finalmente el docente realizara el registro, evaluacion y

posterior retroalimentacion del proceso y trabajo realizado.

Por otro lado si la sesion era llevada a cabo en el aula virtual se disefiaron una serie
de guias de aprendizaje disefiadas por el investigador enlazando con recursos web y
ofimaticos complementarias a las practicas presenciales, teniendo como eje de aprendizaje

la estrategia aplicada por los estudiantes en la competencia de solucion de problemas.
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8.8.2. Primer Piloto

Sintesis de la experiencia: este primer acercamiento fue llevado a cabo con estudiantes de
grado 1103 en julio del afio 2014, realizado de la siguiente manera: aprovechando que los
jovenes estaban trabajando con el material de LEGO vy el software ROBOLAB en la fase
Pilot nivel 4. Se les asigno la siguiente actividad: “Programar su robot para que arranque
desde la linea de salida, ascienda por la rampa con la bombilla encendida, descienda
hasta el punto de llegada y retorne al punto de salida con la bombilla apagada, tal como se
puede apreciar en la figura 3 Construir el robot indicado segun la guia anexa disponible
en el aula virtual, llegando al Acrobot. Recrear el modelo del robot realizado en esta sesién
en el programa informatico LEGO DIGITAL DESIGNNER para subirlo posteriormente al
aula virtual. Grabar con sus celulares las soluciones adecuadas para resolver las situaciones
problema, compartirlos en YouTube en un canal creado por el instructor para tal fin, al cual

acceden facilmente desde una direccion vinculada en el aula virtual.

Figura 3. Grafico de la pista de pruebas y Acrobot del primer piloto.
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Evaluacion de: tiempos: entre 3 a 4 horas clase (horas de 50 minutos), adicionalmente 20 a

30 minutos para subir su video al canal de YouTube.

Contenidos: Caracteristicas de un robot: Sistemas mecanicos, disefio y mecanica,
engranajes, velocidad, torque, maquinas compuestas Yy combinaciones, sistemas
electrénicos, sensores de contacto y programacion con ROBOLAB 2.5.4 en Nivel Pilot del
4. Solucién de problemas con ROBOLAB en cada una de las fases de programacion de

Pilot.

Resultados: los estudiantes realizaron soluciones pertinentes para resolver el “reto”.
En cuanto a variedad de programacién, ya que este nivel de ROBOLAB no exige un
namero especifico de pasos y algunos grupos de estudiantes resolvieron el reto con tan solo
4 pasos, mientras que la gran mayoria empleo hasta 6 pasos de programacion, se vieron
obligados a trabajar con la rutina de programar, probar, programar y volver a probar hasta
conseguir superar el reto. Con esto se demostro la existencia de un pensamiento divergente,
presente en la variedad de soluciones y como los estudiantes al poner en practica sus
conocimientos, tener que ensefiarle a sus compafieros de grupo y de otros grupos se
demostraba que el aprendizaje obtenido seria mas duradero, que realmente habia sido
trascendental aquellos conocimientos previos que se habian adquirido con anterioridad, se
hace significativo el aprendizaje, en palabras de Ausubel “el tipo de aprendizaje en que
un estudiante relaciona la informacién nueva con la que ya posee, reajustando Yy
reconstruyendo ambas informaciones en este proceso”. Posteriormente cuando subieron sus

videos al aula virtual y observaron sus robots funcionando con algunas dificultades y los de
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otros comparieros no, indagaron y solicitaron una nueva oportunidad para llevar a cabo con
el reto. Los modelos hechos en Lego Digital Designer presentan bastantes falencias de

disefio y movilidad.

Dificultades: los tiempos estimados en un principio para llevar a cabo esta actividad
no superaban las dos horas de clase, pero al realizar la préctica se encontraron problemas
técnicos en cuanto a la comunicacion entre el infrarrojo y el RCX. Dificultades internas en
la distribucion de tareas de cada integrante de los equipos de trabajo, ya que en ocasiones
quienes se encargaban de la construccion del prototipo no eran muy diestros en el manejo
del Kit LEGO, quien se encargaba de reproducir el robot en el programa Lego Digital
Designer tenian también dificultades de tipo operativo y completar la ficha de trabajo por
parte de los grupos no fue de distribucién equitativa ya que esta parte se sugirié fuese hecha

por el grupo en consenso, pero esto no sucedio asi.

Logro de objetivos: los estudiantes solucionaron el “reto” demostrando en las
diferentes etapas que habian aprendido significativamente unos conceptos, los sabian
implementar y habian alcanzado el nivel deseado para la competencia tecnoldgica

propuesta.

Fortalezas de la estrategia:
v Diversidad de alternativas de solucion a fin de alcanzar un mismo resultado.
v Cooperacion sostenida por parte del equipo de trabajo para el desarrollo de la

actividad.
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v Construccién colectiva del conocimiento, aprendiendo de los demas comparfieros y
compartiendo lo que saben hacia sus pares.
v Por la diversidad de los recursos la actividad se vuelve dindamica, entretenida y

retadora.

Debilidades de la estrategia:
Tiempo de ejecucion se debid hacer en dos clases, causando frustracion en algunos

estudiantes quienes querian culminar la actividad ese mismo dia.

En el aula de tecnologia el internet no ha sido instalado completamente hasta la fecha,
subir los videos y modelos realizados en LEGO DIGITAL DESIGNER se pospuso como
tarea para la casa, situacién que con un compromiso adquirido con las directivas de la

institucion se espera subsanar para el siguiente afio (2015).

8.8.3 Segundo Piloto, prueba final

Teniendo presente la experiencia del afio anterior con el primer piloto, se reestructuro en
gran medida el alcance, tamario y desarrollo de la experiencia, ya que en el piloto anterior
solo fue posible realizar el trabajo en el espacio presencial con el kit didactico de LEGO
Mindstorms vy el software ROBOLAB, caso contrario en el segundo piloto se combinaron

los dos ambientes alternandolos en cada sesion. A continuacion, se expone lo realizado en
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cada una de las sesiones, el ambiente en el cual se trabajé, el nombre asignado por el
investigador para la misma, su respectiva descripcion detallada indicAndola de manera
textual y grafica de ser posible, se expone un cuadro con lo que se desea observar en cada
sesion, los alcances y resultados a la luz del desempefio del estudiante en la competencia de
solucion de problemas tecnoldgicos con robdtica educativa. Las sesiones son descritas a

continuacion:

Sesion 0: Aula virtual. Introduccién, objetivos, competencias y ejes tematicos a

trabajar

El docente se encargd en esta sesion de explicar el proceso de trabajo y la
metodologia a usar con el aula virtual. Se inici6 por asignar los nombres de usuarios y
claves personalizadas para el acceso al aula virtual

(www.colegiojosefranciscosocarrasied.edu.co/estudiantes ) por parte de los estudiantes. Tal

como se aprecia en la imagen 1.

Imagen 1. Presentacion aula virtual: Alumnos grado 11.
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Al acceder al curso asignado los estudiantes se encontraron con el Diagrama de
temas propio de la plataforma Moodle igual al de la imagen 2, destacAndose en primer lugar
una seccion completa sobre robotica en la que encuentran etiquetas, péaginas, hipervinculos

y accesos para los diferentes recursos multimodales® dispuestos para los jovenes.

Imagen 2. Diagrama de temas del aula virtual.
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Se presentaron a los estudiantes y para facilitar su consulta o posterior verificacion

los objetivos, competencias y ejes tematicos a trabajar en relacién a la robo6tica como se
puede apreciar en la imagen 3.

Imagen 3. Pagina insertada que presenta los objetivos, competencias y ejes tematicos a
trabajar en relacion a la robotica.

5 Se define a la multimodalidad como al uso de varios modos semiéticos en el disefio de un evento o
producto semiotico, asi como la forma particular en la que estos modos se combinan -pueden reforzarse
mutuamente (‘decir lo mismo de formas diferentes’), cumplir roles complementarios (KRESS, (2001)
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OBJETIVOS, COMPETENCIA Y EJES TEMATICOS A TRABAJAR

Objetive del grado: Gestiona v desarrolla provectos de sintesls donde aplica sus competencias clentifico-tecnologicas, acorde & las
necesidadas dal enforno.

Competencia del Trimestre: [centfics los conceptos basicos oe la robotics en el disefio de sutomatismaos, identifica 1as imglicaciones

¥ factores principales de la robotica v domdtica en iz Industia v socledad, mediante la elaboracion de esquemas mentales v
construccidn de modelos funcionales con material especializado (LEGD DACTA), para la whiizacion eficiente v sequra de fos sistermas
techoldnions de su enhormo

Ejes teméticos se pueden

apreciar en los contenidos.

Sesionl: Aula virtual. Introduccidn a la robética educativa. Elaborar sopa de letras.

El docente inicia por explicar a los estudiantes es sentido de la actividad, los
objetivos, metas y el producto final esperado. Se realiz6 una actividad sencilla donde los
estudiantes en parejas realizaron la visita virtual a cinco blogs que usan como tema de
referencia la roboética educativa, se buscaba tuviesen un primer acercamiento al tema y
apreciar posibles aplicaciones e implicaciones de la robotica a nivel educativo. Por ello se
buscaron y vincularon en el aula virtual en la etigueta BLOGS DE ROBOTICA

EDUCATIVA los cuatro blogs y un video. Tal como se aprecia en la imagen 4.
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Imagen 4. Etiqueta y Blogs de robdtica.
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El primer blog tiching Blog de educacion y TICURL mas que ofrecer una explicacion lo

que se pretendio fue que el estudiante se encontrara con una invitacion no formal a trabajar
en la robdtica y explotar sus bondades en el &mbito educativo. Por el contrario los otros tres
blogs y el video si pretendian ofrecerla explicacion y/o definicion respecto al tema. Para la
actividad se disefié una guia de aprendizaje disponible para los estudiantes en la seccion
MODULO 1 en la etiqueta INFORMATICA con el archivo descargable ACTIVIDAD 2

ROBOTICA, como se puede apreciar en el anexo 3.

Esta actividad se plante6 con el fin de que los estudiantes aplicaran una estrategia
propia para resolver la situacion problema planteada, en este caso de un problema
tecnoldgico y técnico por el uso y aplicacion de unas herramientas web. ldentificando el
problema de manera parcial o total, pensar sobre sus alternativas de solucion, tomar
decisiones respecto a las alternativas planteadas, para iniciar con el desarrollo del producto

usando los recursos web sugeridos por el docente, compartirlos con sus comparieros y
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debatir sobre la experiencia. Ademas, los estudiantes reflejaron una aplicacion eficiente de
la competencia de solucion de problemas y la comprension del tema tratado resolver la
situacion planteada atendiendo a sus restricciones, entregando, exponiendo y evaluando el
producto, en este caso la sopa de letras. Lo que se va a observar en esta sesion se puede

apreciar en la tabla 3.

Tabla 3. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 1.

¢Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la competencia de solucion de problemas: la estrategia
empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema y explicarlo,
formular la hipoétesis, establecer las estrategias alternativas para la solucién, planificar y
decidir las estrategias, desarrollar la intervencion o producto, para comunicar los
resultados alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible.

Producto que presentan: una sopa de letras teniendo en cuenta las condiciones dadas en

la guia.

Al analizar las evidencias se observo que los estudiantes se interesaron por el
problema, haciendo uso de sus conocimientos previos y empezaron a presentar soluciones.

Dos grupos expresaron:

“Nos acordamos de lo visto en el blog edukative: aproximacion a la robdtica del

99 ¢¢

tema de robotica educativa y pensamos en muchas palabras complicadas” “escribamoslas

en un papel (lluvia de ideas)” “hagdmoslo como en el salén”.
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Los estudiantes haciendo uso de las ideas que plantearon, construyeron, dejaron a
otros grupos resolver sus sopas de letras y debatieron sobre la experiencia. A varios de ellos
les parecidé demasiado facil la elaborada y tuvieron reconstruirla replanteando aquello que
posiblemente no estaba bien; sin embargo, hubo grupos a los que les funcioné o parecio
buena su propuesta. Dos de las sopas de letras finalmente disefiadas se muestran a

continuacion.

% ROBOTICA .
: Name. oute universal robots
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tecnologia industria  arfificial  maguina mecdnica autdmata artefsctos  electrdnica dispositivo movilidad programar

Figura 4. Sopas de letras construidas por los estudiantes.

Antes de terminar la sesion los estudiantes intercambiaron con sus otros comparfieros
de clase las sopas de letras para que las solucionaran utilizando las pistas dadas, se les
pregunto sobre los términos mas destacados y que se repitieron con mayor frecuencia, por
ejemplo ¢Qué entendieron por robdtica educativa? algunas respuestas fueron:

“Para mi, es poder usar robots en la clase y aprender cosas con ellos”
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“poder pensar y hacer robots en mis proyectos, mis actividades, experimentos”

“Profesor a solucionar los problemas de su asignatura, como las maquetas o proyectos
finales, en los cuales usted siempre nos pide, como cuando se tenia que construir una
maquina para levantar objetos pesados”

“uy, para resolver y hacer cosas en clase de tecnologia con robots”

“una nueva forma de hacer mis proyectos con los robots”

De esta sesion se puede concluir que los estudiantes transitaron por las fases o
etapas de la competencia de solucion de problemas, dado que identificaron la situacion
problema. Formularon sus hipotesis ya que algunas palabras usadas en sus sopas de letras
tenian respuestas demasiado obvias y por ello las replantearon. Planearon y decidieron que
herramienta usar de las propuestas por el profesor en términos técnicos de facilidad y
diversidad para hacer méas compleja su sopa de letras. Al desarrollar la intervencién se
encontraron con dificultades que los obligaron a regresar a la fase anterior y cambiar la
herramienta seleccionada. Los resultados alcanzados se comunicaron de manera dinamica a
los otros compafieros con el ejercicio de resolver la sopa de letras de los otros comparieros.
Se planteé a los estudiantes una autoevaluacion y coevaluacién de la experiencia
acompafiada de la retroalimentacion del docente. Algunos estudiantes solicitaron mas

tiempo para reestructurar la sopa de letras en cuanto a los términos usados y dificultad.

Sesion2: En aula de tecnologia. Introduccion a la programacion orientada a objetos.
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En esta sesion los estudiantes incursionaron en la programacion orientada a objetos
ya que el video juego Fix Factory de LEGO MINDSTORMS posibilita hacer una
representacion mucho més facil de los elementos de la realidad, donde el objetivo fue
determinar los elementos necesarios para programar correctamente a un robot atendiendo a
una programacion de tipo gestual®. Lo que se desed observar y evaluar en esta sesion se

muestra en la tabla 4.

Tabla 4. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 2.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la competencia de solucion de problemas para cada una
de las situaciones en los niveles del video juego y como este condiciona al usuario a pasar
de los niveles inferiores a niveles mas complejos en forma secuencial empleando las
mismas herramientas aqui suministradas. Se realiza una introduccién a la programacion

orientada a objetos por la representacion mucho mas facil de los elementos de la realidad.

Nivel al que llegan los estudiantes.

Retroalimentacion del docente en relacién a la l6gica empleada en programar el robot

virtual del video juego.

Los jovenes trabajaron en esta actividad por parejas, siguiendo las instrucciones

propias del video juego, ya que para ascender de nivel se hacia indispensable usar las

6 La programacion gestual consiste en guiar el robot directamente a lo largo de la trayectoria que debe seguir. Los puntos del camino se
graban en memoria y luego se repiten. Este tipo de programacion, exige el empleo del manipulador en la fase de ensefianza, o sea, trabaja "on-line".

Leer mas: http://www.monografias.com/trabajos3/progrob/progrob.shtml#ixzz3rTNnnMwO
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herramientas que con anterioridad le explicaban. Se hizo asi dando respuesta a lo planteado
en los antecedentes y en el marco teorico, donde se debe propender por el uso del

conocimiento previo y el aprendizaje cooperativo en las actividades.

La actividad presenté una dinamica entretenida para los estudiantes por emplear el

recurso tecnoldgico de la tableta electronica y del mismo video juego para aprender.

Al terminar la actividad los estudiantes se mostraron contentos por lo realizado,
solicitando el nombre del juego, el sitio o manera de descargarlo ya que para ellos “los
video juegos no son entretenidos si tienes que aprender” en palabras de los estudiantes al
entrevistarlos y durante la observacion llevada a cabo. Varios de los estudiantes fueron mas
alla de la actividad e investigaron como combinar lo aprendido con la programacion de
tareas diarias, por ejemplo “esas tareas que olvidamos” (palabras sustraidas de lo observado

en el diario de campo).

Durante esta sesion se observé el desempefio de los estudiantes para solucionar cada uno de
los problemas planteados en los niveles del video juego y como emplearon las fases o
etapas para los solucionar las situaciones propuestas. Ya que las fases mas empleadas en
esta sesion fue la de planificacion de estrategias para alcanzar la solucién y pasar de las
estrategias a las acciones. Ellos se vieron enfrentados a una herramienta desconocida que
les llamd mucho la atencion y reconocieron el producto resultante en esta actividad como
novedoso y original. La evaluacion de la actividad fue entregada por el docente con su
respectiva retroalimentacion, valorando el cumplimiento de todas las fases de la

competencia de solucién de problemas.
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Sesion 3: Aula virtual. Linea de tiempo, sobre la evolucion histérica de la robotica.

El docente inicia por explicar a los estudiantes es sentido de la actividad, los objetivos,
metas y el producto final esperado. Se realiz6 una actividad sencilla donde los estudiantes
en parejas realizaron la vistita a dos presentaciones electronicas con la evolucién histérica
de los robots, se buscaba un primer acercamiento al tema, mirar sus cambios a través del
tiempo y aplicaciones. Por ello se buscaron y vincularon a los estudiantes las
presentaciones electronicas en el aula virtual en la etiqueta EVOLUCION HISTORICA DE

LA ROBOTICA. Tal como se aprecia en la imagen 5.

Imagen 5. Etiqueta y presentaciones electronicas de la evolucion histérica de la robotica.

I

i
e

, 4™

@) Historia v generalidades de la robotica
Evolucian histarica de la robotica

La primera  presentacion  electrénica  estda  realizada en  Prezi

https://prezi.com/jedix4oyb9tw/historia-de-la-robotica-1950-a-2013/ ofrece una explicacion

amplia y con ejemplos practica para los estudiantes. Mientras la segunda presentacién es un
mapa conceptual con los principales acontecimientos, fechas y actores de cada una de estas.

Para la actividad se disefié una guia de aprendizaje disponible para los estudiantes en la


https://prezi.com/jedix4oyb9tw/historia-de-la-robotica-1950-a-2013/
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seccion MODULO 1 en la etiqueta INFORMATICA con el archivo descargable

ACTIVIDAD 4 LINEA DE TIEMPO, como se puede apreciar en el anexo 4.

Esta actividad se planted de tal forma que los estudiantes en una situacion hipotética
eran los encargados en un juego de roles de ser los disefiadores en una empresa que esta
impulsando la utilizacion de robots a nivel nacional, para llegarle de forma amable y
dindmica al cliente debian disefiar una linea de tiempo sobre la evolucién histérica de la
robotica de manera dindmica con una herramienta web. Lo que se dese0 observar y evaluar

en esta sesion se muestra en la tabla 5.

Tabla 5. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 3.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la competencia de solucién de problemas : la estrategia
empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema y explicarlo,
formular la hipotesis, establecer las estrategias alternativas para la solucion, planificar y
decidir las estrategias, desarrollar la intervencion o producto, para comunicar los
resultados alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible.

Producto que presentan: una linea de tiempo electronica teniendo en cuenta las

condiciones dadas en la guia.

Al analizar las evidencias se observo que los estudiantes se interesaron por la
situacion problema, haciendo uso de sus conocimientos previos y empezaron a presentar

soluciones. Dos grupos expresaron:
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“Estuvimos consultando constantemente la presentacion electronica” “Sacamos un esquema

99 ¢¢

de lo més importante” “escribir las ideas siempre es lo mejor”

Los estudiantes haciendo uso de las ideas que plantearon, construyeron sus lineas de
tiempo en la herramienta web seleccionada, presentaron en una posterior exposicion sus
resultados y debatieron sobre la experiencia. A algunos jovenes les fue dificil emplear la
herramienta web elegida en primera instancia por lo cual la cambiaron posterior a la
exposicion; sin embargo, los productos presentados fueron de buena calidad no solo visual,
sino también en contenido y dinamismo. Dos de las lineas de tiempo finalmente disefiadas

se muestran a continuacion. http://www.tiki-toki.com/timeline/entry/476028/Historia-de-la-

robotica/

' MELINE__

Linea del tiempo
By: Carlos ravelo

Capaz de robotico de
captacio

El inventor
american

1946

Figura 5. Lineas de tiempo sobre la evolucién histérica de la robética construidas por los

estudiantes.
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Antes de terminar la sesion los estudiantes intercambiaron con sus otros comparieros
de clase las experiencias en cuanto a las lineas de tiempo, se les preguntd sobre las
caracteristicas mas comunes o particulares que encontraron, a lo cual respondieron:

“Pues que antes eran muy estaticos”

“Que repetian movimientos de animales y personas”

“que cada vez que aparece uno nuevo se hace mejor”

“que las universidades son las que mas trabajan haciendo robots”
“ah que son para poder reemplazar al hombre en hacer cosas”

De esta sesion se puede concluir que los estudiantes representaron adecuadamente la
situacion planteada a través de una “lista de ideas”, identificaron el problema en cuestion y
lograron explicarlo al determinar su posicion y funciones como disefiadores de la empresa
de desarrollo robdtico, formularon la hipétesis haciendo una lista de los datos mas
importantes asociandolas con las causas y consecuencias, establecieron las estrategias
alternativas para la solucion plasmandolo en sus propios mapas conceptuales hechos a
mano, desarrollaron la intervencién o producto empleando la herramienta web de las
sugeridas en la guia de trabajo, comunicando los resultados alcanzados y evaluarlos con los
compafieros de grupo con la retroalimentacion del docente estableciendo el desempefio en

la competencia de solucion de problemas.

Sesion 4: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Pilot 1 “a detenerse a tiempo”

En esta sesion los estudiantes incursionaron en la programacion con el software

ROBOLAB ya que es la herramienta practica con la que se cuenta en la institucion
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educativa, hace posible llevar a la realidad los elementos, componentes, herramientas y
aplicaciones para un robot en el &mbito educativo. El docente realiza una explicacion muy
rapida sobre los componentes y herramientas de ROBOLAB Yy la fase de programacion a
utilizar. Para todas las sesiones dentro del aula de tecnologia se plantearon situaciones
problema a manera de “retos”. En este primer reto los estudiantes debian disefiar un robot,
armarlo o ensamblarlo y programarlo en el nivel de ROBOLAB con él kit didactico de
Lego Mindstorms en la fase de Pilot 1. Para que avance en linea recta el tiempo necesario y
se detenga por si solo antes de la linea final o de llegada de la pista de pruebas, ya que
debian simular que la pista de pruebas era una calle y al final de esta se encontraban
algunos peatones y su robot no debia tocarlos bajo ninguna circunstancia. Se entreg6 guia
de la actividad a los estudiantes en fisico y disponible de modo virtual en el aula tal como
se aprecia en el anexo 5. Lo que se desed observar y evaluar en esta sesion se muestra en la

tabla 6.

Tabla 6. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 4.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la competencia de solucion de problemas: la estrategia
empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema, comprenderlo
y explicarlo, formular la hipotesis, establecer las estrategias alternativas para la solucién,
planificar y decidir las estrategias, desarrollar la intervencién o producto, para

comunicar los resultados alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible.
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Producto que presentan: teniendo en cuenta las condiciones dadas en la guia.

Ellos trabajaron en esta actividad por equipos de trabajo previamente conformados
por cinco estudiantes, se distribuyeron las tareas entre los integrantes del equipo para dar
respuesta a lo planteado en los antecedentes y en el marco tedrico, donde se debe permitir

hacer uso del conocimiento previo y el aprendizaje cooperativo en las actividades.

La actividad present6 una dindmica entretenida para los estudiantes por emplear el
recurso tecnologico del kit didactico de Lego Mindstorms y el software ROBOLAB para

aprender a programar un robot.

Al terminar la actividad los estudiantes se mostraron contentos por lo realizado,
manifestando su satisfaccion por las respuestas y la misma metodologia de la actividad.
Varios de los grupos presentaron novedades en el disefio del robot propuesto, mientras que
otros solo se limitaron al modelo inicial planteado, pero todos los grupos lograron dar
respuesta en cierta medida a la situacion problema. Las respuestas variaron en los tiempos
empleados por los mismos disefios, sistemas mecanicos empleados o modificaciones
técnicas implementadas. Tal como afirmaron los jévenes “programar un robot no es tan
facil, pero tampoco es imposible” (palabras sustraidas de lo observado en el diario de

campo).

Durante esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia
de solucion de problemas, con la situacion problema planteada “reto” en el nivel de

programacion Pilot 1, las estrategias aplicadas, la manera como se desempefian en el equipo
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de trabajo cada integrante del grupo y participacion activa en la solucion final propuesta.
Haciendo énfasis en la manera de como emplearon las fases o etapas para los solucionar las
situaciones propuestas. En esta sesion la situacion problema estaba identificada por el
mismo enunciado. En explicar el problema aplicaron la estrategia de comparar con
situaciones similares y de contexto. En la formulacion de la hipétesis tardaron un poco méas
de tiempo porque el listado de causas y efectos se amplié mucho mas de lo esperado. A la
hora de idear las estrategias, representaron la situacion problema con graficos y modelos
hechos a mano alzada. En la planificacion de la estrategia realizaron listas de acciones y
decisiones para cada ambito del problema. Posteriormente pasaron a la construccion de su
robot usando la guia de montaje suministrada por el docente. Al momento de desarrollar la
intervencion fue claro la aplicacién de los contenidos conceptuales a la situacion planteada.
Finalmente, para comunicar los resultados usaron registro fotogréaficos y en algunos casos
videos que compartieron con sus comparieros en el aula usando un el lenguaje técnico
pertinente. La evaluacién de la actividad fue entregada por el docente con su respectiva
retroalimentacion, gracias al formato de practicas ROBOLAB disefiado por el investigador
para la competencia de solucion de problemas. Los productos presentados fueron de buena

calidad. Uno de los montajes y su respectiva programacion se muestra a continuacion
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Figura 6. Montaje y programacion en Pilot 1 del software ROBOLAB realizada por los

estudiantes.

Sesion 5: Aula virtual. Linea de tiempo, Mapa conceptual sobre la clasificaciéon de los

robots

El docente inicia por explicar a los estudiantes es sentido de la actividad, los objetivos,

metas y el producto final esperado. Los estudiantes en parejas realizaron la vistita a cuatro
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vinculos diferentes en los que se apreciaban algunas clasificaciones de los robots por
diferentes organizaciones o institutos internacionales. Por ello se buscaron y vincularon en
el aula virtual en la etiqueta CLASIFICACION DE LOS ROBOT los cuatro enlaces

electronicos como se muestra en la imagen 6.

Imagen 6. Etiqueta y enlaces electronicos de la clasificacion de los robots.

CLASIFICACION DE LOS ROBOTS ﬁ?‘:

ﬁ Mapa clasificacion de los robots 1
Mapa clasificaciaon de los robots 1
@ MAPA COMNCEPTUAL CLASIFICACION DE LOS ROBOTS 2
g Mapa clasificacion de los robots 3

Los enlaces electronicos ofrecen diversas posibilidades de clasificar a los robots.
Para la actividad se disefi6 una guia de aprendizaje disponible para los estudiantes en la
seccion MODULO 1 en la etiqueta INFORMATICA con el archivo descargable
ACTIVIDAD 5 CLASIFICACION DE LOS ROBOTS, como se puede apreciar en el anexo

5.

Esta actividad se planted de tal forma que los estudiantes en una situacion hipotética eran
los encargados en un juego de roles de ser los disefiadores en una empresa que esta
impulsando la utilizacién de robots a nivel nacional, para llegarle de forma amable y
dindmica al cliente debian disefiar un mapa conceptual o mental que agrupara y explicara
facilmente las clasificaciones de los robots, usando para ello una herramienta web o los
programas informaticos aprendidos y usados con anterioridad en la institucion educativa.

Lo que se desed observar y evaluar en esta sesion se muestra en la tabla 7.
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Tabla 7. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 5.

¢ Qué se va a observar?

Desemperio de los estudiantes en la competencia de solucion de problemas: la estrategia
empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema, comprenderlo
y explicarlo, formular la hipotesis, establecer las estrategias alternativas para la
solucidn, planificar y decidir las estrategias, desarrollar la intervencion o producto, para

comunicar los resultados alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible.

Producto que presentan: Mapa conceptual sobre la clasificacion de los robots teniendo

en cuenta las condiciones dadas en la guia.

Al analizar las evidencias se observo que los estudiantes se interesaron por la
situacion problema, haciendo uso de sus conocimientos previos y empezaron a presentar

soluciones. Dos grupos expresaron:

29 ¢

“hay varias clasificaciones, pero tienen cosas parecidas” “siempre es mas facil trabajar en

un esquema previo” “para estas actividades sirven CMAPTOOLS e INSPIRATION”

Los estudiantes haciendo uso de las ideas previas plantearon, construyeron sus
mapas conceptuales o mentales en la herramienta web seleccionada, presentaron en una
posterior exposicion sus resultados y debatieron sobre la experiencia. Los productos
presentados fueron de buena calidad no solo visual, sino también en contenido vy

dinamismo. Dos de los mapas finalmente disefiados se muestran a continuacion.
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Figura 7. Mapas sobre la clasificacién de los robots construidos por los estudiantes.

Antes de terminar la sesion los estudiantes intercambiaron con sus otros comparfieros
de clase las experiencias en cuanto a los mapas realizados, se les preguntd sobre las

caracteristicas mas comunes o particulares que encontraron, a lo cual respondieron:
“los nombres son distintos, pero se usan igual”
“con las clasificaciones uno entiende para que se pueden usar”

“la clasificacion que mads se entiende es la de arquitectura”
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“la clasificacion por arquitectura se encuentran modelos y ejemplos mas facilmente en

internet”

“que se clasifican por unas cosas internacionales o por universidades ya que son los que

trabajan con robots”

De esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia de
solucion de problemas mediante la situacion problema planteada mapa conceptual o mental,
las estrategias aplicadas, la manera como se desempefia el equipo de trabajo y su
participacion activa en la solucion final propuesta. Haciendo énfasis en la manera de como
emplearon las fases o etapas para los solucionar las situaciones propuestas. En esta sesion
la situacion problema estaba identificada por el mismo enunciado. En explicar el problema
aplicaron la estrategia de comparar con situaciones similares y de contexto haciendo un
rastreo en la web. En la formulacion de la hipotesis realizaron una lista de causas asociadas
a sus efectos que condujeran a identificarse con alguna de las definiciones dadas sobre lo
que es un robot. A la hora de idear las estrategias, representaron la situacion problema con
graficos y mapas hechos a mano alzada. En la planificacion de la estrategia realizaron listas
de acciones y decisiones para cada ambito del problema tales como orden del mapa, nivel
de los conceptos y definiciones a utilizar o descartar. Posteriormente pasaron a la
construccién de su mapa conceptual o mental usando las pautas dadas en la guia
suministrada por el docente. Al momento de desarrollar la intervencion fue claro la
aplicacion de los contenidos conceptuales a la situacién planteada. Finalmente, para
comunicar los resultados usaron video proyector del aula de clase y el vinculo dispuesto

para este efecto en el aula virtual. La evaluacion de la actividad fue entregada por el
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docente con su respectiva retroalimentacién, gracias al aula virtual del colegio y

verificando el desempefio de los en la competencia de solucion de problemas.

Sesion 6: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Pilot 2 “a cumplir las tareas”

En esta sesion los estudiantes utilizan el software ROBOLAB en el nivel Pilot 2 para
cumplir varios “retos”. En este segundo nivel los estudiantes se encontraron con varios
retos o situaciones problematicas, a saber: Primero, programar su robot para que avance en
linea recta durante 4 segundos. Segundo, programar su robot para realice giros lentos
durante 11,50 segundos y al cabo de ese tiempo se detenga solo. Tercero, su robot arranca
desde el punto de partida hasta el punto de llegada a 100 centimetros aproximadamente, en
el punto de llegada se encuentran varios peatones, deberan programar su robot para que se
detenga lo méas cerca posible de los peatones sin llegar a tocarlos. Cuarto, disefiar un
programa para que su vehiculo viaje sobre una superficie elevada en la que se presiona el
sensor de contacto; a continuacién, alcanza una superficie mas baja en la que se suelta
automaticamente el sensor de contacto. Se entreg6 a los estudiantes la guia de la préactica en
fisico y disponible en el aula virtual, tal como se aprecia en el anexo 6. El docente realiza
una explicacion muy rapida sobre los componentes y herramientas de ROBOLAB vy la fase
de programacion a utilizar. Lo que se dese0 observar y evaluar en esta sesion se muestra en

la tabla 8.
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Tabla 8. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 6.

¢ Qué se va a observar?

Desemperfio de los estudiantes en la competencia de solucion de problemas: la estrategia
empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema, comprenderlo y
explicarlo, formular la hipoétesis, establecer las estrategias alternativas para la solucion,
planificar y decidir las estrategias, desarrollar la intervencion o producto, para comunicar

los resultados alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible.

Producto que presentan: solucion a las diferentes situaciones problemas planteadas,

teniendo en cuenta las condiciones dadas en la guia.

Los estudiantes trabajaron en esta actividad por equipos previamente conformados por
cinco estudiantes, se distribuyeron las tareas entre los integrantes del equipo para dar
respuesta a lo planteado en los antecedentes y en el marco teérico, donde se propende por el

uso de de los conocimientos previos y el aprendizaje cooperativo en las actividades.

Varios de los grupos presentaron dificultades por la descarga de FIRMWARE para
iniciar con la programacion del robot dado que requiere de una interfaz coordinada entre
computador, torre infrarroja y RCX, situacion que los estudiantes no estaban atendiendo
debidamente. Cinco de los ocho grupos lograron dar respuesta a las cuatro situaciones
propuestas, mientras que los otros tres les falto la dltima por que perdieron tiempo en la
situacion ya descrita. Las respuestas variaron en los tiempos empleados, los mismos

disefios, sistemas mecanicos empleados o modificaciones técnicas implementadas en sus
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robots. Tal como afirmaron los jovenes “se hace divertido jugar con los robots y los retos
nos obligan a pensar bien la programacion” (palabras sustraidas de lo observado en el diario

de campo).

Durante esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia de
solucion de problemas, con la situacion problema planteada “retos” en el nivel de
programacion Pilot 2, las estrategias aplicadas, la manera como se desempefian en el equipo
de trabajo cada integrante del grupo y participacion activa en las soluciones propuestas.
Haciendo énfasis en la manera de como emplearon las fases o etapas para los solucionar
cada situacion. En esta sesion las situaciones problema estaban identificadas por los
enunciados. En explicar los problemas aplicaron la estrategia de comparar con situaciones
similares y de contexto. En la formulacién de las hipotesis tardaron un poco mas de tiempo
porque el listado de causas y efectos. A la hora de idear las estrategias, representaron las
situaciones problema con graficos y modelos hechos a mano alzada. En la planificacion de
las estrategias realizaron listas de acciones y decisiones para cada ambito del problema.
Posteriormente pasaron a la construccion de su robot usando la guia de montaje
suministrada por el docente. Al momento de desarrollar las intervenciones fue clara la
aplicacion de los contenidos conceptuales a la situacién planteada. Finalmente, para
comunicar los resultados usaron registros fotograficos y en algunos casos videos que
compartieron con sus compafieros en el aula usando un el lenguaje técnico pertinente. La
evaluacion de la actividad fue entregada por el docente con su respectiva retroalimentacion,
gracias al formato de practicas ROBOLAB disefiado por el investigador para la
competencia de solucion de problemas. Uno de los montajes y su respectiva programacion

se muestra a continuacion.
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'O DE LAS VENTANAS CON LA
R’AMACIGN DE ROEOLAE 2.5.4
CULOS FISICO-MATEMATIICOS

Figura 8. Montaje y programacion en Pilot 2 del software ROBOLAB realizada por los

estudiantes.

Sesion 7: Aula virtual. Folleto clasificacion de los robots segun su arquitectura

El docente inicia por explicar a los estudiantes es sentido de la actividad, los
objetivos, metas y el producto final esperado. Se retomaron los mapas hechos por los

estudiantes sobre la clasificacion de los robots.
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Para la actividad se disefié una guia de aprendizaje disponible para los estudiantes
en la seccion MODULO 2 en la etiqueta INFORMATICA con el archivo descargable
ACTIVIDAD 1 CLASIFICACION DE LOS ROBOTS POR SU ARQUITECTURA, como

se puede apreciar en el anexo 7.

Esta actividad se planted de tal forma que los estudiantes en una situacion hipotética
eran los encargados en un juego de roles de ser los disefiadores en una empresa que esta
impulsando la utilizacién de robots a nivel nacional, para llegarle de forma amable y
dindmica al cliente debian disefiar un folleto que explicara facilmente las clasificaciones de
los robots segin su arquitectura, usando para ello el programa informatico Microsoft

Publisher. Lo que se deseo6 observar y evaluar en esta sesion se muestra en la tabla 9.

Tabla 9. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 7.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la competencia de solucion de problemas: la estrategia
empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema, comprenderlo y
explicarlo, formular la hipoétesis, establecer las estrategias alternativas para la solucién,
planificar y decidir las estrategias, desarrollar la intervencion o producto, para comunicar

los resultados alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible.

Producto que presentan: folleto clasificacion de los robots segun su arquitectura teniendo en

cuenta las condiciones dadas en la guia.
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Al analizar las evidencias se observo que los estudiantes se interesaron por la
situacion problema, haciendo uso de sus conocimientos previos y empezaron a presentar

soluciones. Dos grupos expresaron:

“Gracias al mapa que hicimos hace unos dias tenemos algo de informacion” “Disefiar es

dificil y mas sabiendo que es para vender o exponer un producto”

Los estudiantes haciendo uso de las ideas previas plantearon, construyeron sus
folletos en el programa informatico Microsoft Publisher, presentaron en una posterior
exposicion sus resultados y debatieron sobre la experiencia. Los productos presentados se
acercaron en gran medida a los esperados en un nivel académico de esta indole. Dos de los

folletos finalmente disefiados se muestran a continuacion.

v Definicién de robot.
v Robots androides.

11

Un androide es un robot u organismo _
sintéfico antropomorfo que, ademds
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re a los robots humancides de aspecto DISENO.
masculino.
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Figura 9. Folletos clasificacion de los robots segin su arquitectura realizados por los

estudiantes.

Antes de terminar la sesion los estudiantes intercambiaron con sus otros comparfieros
de clase las experiencias en cuanto a los folletos realizados, se les preguntd sobre las

caracteristicas mas comunes o particulares que encontraron, a lo cual respondieron:

“si son androides son iguales al hombre™

“los zoomorficos se parecen a los animales”

“en la clasificacion aparecen solo los més usados”

“la clasificacion por arquitectura es facil de buscar en internet”

De esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia de
solucion de problemas mediante la situacion problema planteada folleto, las estrategias

aplicadas, la manera como se desemperia el equipo de trabajo y su participacion activa en la
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solucion final propuesta. Haciendo énfasis en la manera de como emplearon las fases o
etapas para los solucionar la situacién. En esta sesion la situacion problema estaba
identificada por el mismo enunciado. En explicar el problema aplicaron la estrategia de
comparar con situaciones similares y de contexto haciendo un rastreo en la web. En la
formulacion de la hipdtesis realizaron una lista de causas asociadas a sus efectos que
condujeran a identificarse con alguna de las definiciones dadas sobre los tipos de robots. A
la hora de idear las estrategias, representaron la situacion problema con graficos hechos a
mano alzada. En la planificacién de la estrategia realizaron listas de acciones y decisiones
para cada ambito del problema tales como orden del folleto, estructura y definiciones a
utilizar o descartar. Posteriormente pasaron a la construccion de su folleto usando las pautas
dadas en la guia de aprendizaje. Al momento de desarrollar la intervencion fue claro la
aplicacion de los contenidos conceptuales a la situacion planteada. Finalmente, para
comunicar los resultados usaron el vinculo dispuesto para este efecto en el aula virtual. La
evaluacion de la actividad fue entregada por el docente con su respectiva retroalimentacion,
gracias al aula virtual del colegio y verificando el desempefio de los jovenes en la

competencia de solucién de problemas.

Sesion 8: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Pilot 3 “ciclico o en linea, ;Qué es

mejor?”

En esta sesion los estudiantes utilizan el software ROBOLAB en el nivel Pilot 3
para cumplir varios “retos”. En este tercer nivel los estudiantes se encontraron con varios

retos o situaciones problematicas, a saber: Primero, disefiar un programa para que active el
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sensor hacia una superficie iluminada (a una distancia de unos 5 mm) y presione Run.
Luego muévase por el salon de clase llevando el sensor por diferentes superficies. Cuando
el sensor de luz registre una superficie més oscura (un 5% menos luz que antes) el motor
debera cambiar de direccion. EI programa se debe detener por si solo al finalizar la tarea.
Segundo, Escribir un programa para que el vehiculo se desplace hacia delante hasta que el
sensor de luz encuentre un reflejo mas oscuro (como el borde de una mesa). Luego, ordenar
al vehiculo que se mueva hacia atras hasta que ustedes lo detengan presionando un sensor
de contacto. Les recomendamos que programen el vehiculo para que se mueva lentamente.
Configurar el nivel de potencia del motor a 2 o 3. Tercero, Programar su robot para que
avance en linea recta durante 4,50 segundos con la bombilla encendida, al cabo de ese
tiempo empiece a girar sobre su eje lo mas lento posible con la bombilla apagada. Y si
activa el sensor de contacto volverd a andar en linea recta durante 4,50 segundos. El
docente realiz6 una explicacion muy réapida sobre los componentes y herramientas de
ROBOLAB vy la fase de programacion a utilizar. Se entregd a los estudiantes en medio
fisicos la guia correspondiente a esta sesion y se dispuso en el aula virtual, como se aprecia

en el anexo 8. Lo que se desed observar y evaluar en esta sesion se muestra en la tabla 10.

Tabla 10. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 8.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la competencia de solucién de problemas: la estrategia
empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema, comprenderlo

y explicarlo, formular la hipotesis, establecer las estrategias alternativas para la
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solucidn, planificar y decidir las estrategias, desarrollar la intervencion o producto, para

comunicar los resultados alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible.

Producto que presentan: teniendo en cuenta las condiciones dadas en la guia.

Los jovenes trabajaron en esta actividad por equipos previamente conformados, se
distribuyeron las tareas entre los integrantes del equipo atendiendo a lo planteado en los
antecedentes y en el marco tedrico, donde se debe propiciar el uso del conocimiento previo

y el aprendizaje cooperativo en las actividades.

Seis de los ocho grupos lograron dar respuesta a las tres situaciones propuestas,
mientras que los otros dos les falto la Gltima por que se confundieron en la programacion.
Tal como afirmaron los jovenes “los retos hacen que la competencia sea cada vez mas
divertida para hacer funcionar bien nuestro robot” (palabras sustraidas de lo observado en

el diario de campo).

Durante esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia
de solucion de problemas, con las situaciones problema planteadas “retos” en el nivel de
programacion Pilot 3, las estrategias aplicadas, la manera como se desempefian en el equipo
de trabajo cada integrante del grupo y participacion activa en las soluciones propuestas.
Haciendo énfasis en las fases o etapas para los solucionar cada situacién. En esta sesién las
situaciones problema estaban identificadas por los enunciados. En explicar los problemas
aplicaron la estrategia de comparar con situaciones anteriores y de contexto. En la

formulaciéon de las hipdtesis realizaron el listado de causas y efectos apuntando a la
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soluciéon a alcanzar. A la hora de idear las estrategias, representaron las situaciones
problema con modelos hechos a mano alzada. En la planificacion de las estrategias
realizaron listas de acciones y decisiones para cada &mbito del problema. Posteriormente
pasaron a la construccion de su robot usando la guia de montaje suministrada por el
docente. Al momento de desarrollar las intervenciones fue clara la aplicacion de los
contenidos conceptuales a la situacion planteada. Finalmente, para comunicar los resultados
usaron registros fotograficos y videos. La evaluacién de la actividad fue entregada por el
docente con su respectiva retroalimentacién, gracias al formato de practicas ROBOLAB
disefiado por el investigador para la competencia de soluciéon de problemas. Uno de los

montajes y su respectiva programacion se muestra

a continuacion.
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Figura 10. Montaje y programacion en Pilot 3 del software ROBOLAB realizada por los

estudiantes.

Sesidn 9: Aula virtual. Infografia de los robots androides

Para la actividad se disefié una guia de aprendizaje disponible para los estudiantes
en la seccion MODULO 2 en la etiqueta INFORMATICA con el archivo descargable

ACTIVIDAD 2 Infografia, como se puede apreciar en el anexo 9.

Esta actividad se planted de tal forma que los estudiantes en una situacion hipotética
eran los encargados en un juego de roles de ser los disefiadores en una empresa que esta
impulsando la utilizacién de robots a nivel nacional, para llegarle de forma amable y

dinamica al cliente debian diseflar una infografia que explicara fécilmente las
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caracteristicas de los robots androides, usando para ello los recursos sugeridos en la guia de

aprendizaje. Lo que se dese0 observar y evaluar en esta sesion se muestra en la tabla 11.

Tabla 11. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 9.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la estrategia empleada para representar la situacién
planteada, identificar el problema, comprenderlo y explicarlo, formular la hipotesis,
establecer las estrategias alternativas para la solucién, planificar y decidir las
estrategias, desarrollar la intervencién o producto, para comunicar los resultados

alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible.

Producto que presentan: infografia de los robots androides teniendo en cuenta las

condiciones dadas en la guia.

Al analizar las evidencias se observo que los estudiantes se interesaron por la
situacion problema, haciendo uso de sus conocimientos previos y empezaron a presentar

soluciones. Dos grupos expresaron:

“hay muchas herramientas en internet que desconociamos y facilitan presentar los trabajos”

“hay mucha informacién que parece muy poco espacio para ponerla”

Los estudiantes haciendo uso de las ideas previas construyeron sus infografias en las

herramientas web sugeridas, tales como: http://www.easel.ly/ - https://infogr.am/ -

http://create.visual.ly/. Presentaron en una posterior exposicion sus resultados y debatieron
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sobre la experiencia. Los productos presentados se acercaron en gran medida a los
esperados en un nivel académico de esta indole. Dos de las infografias finalmente disefiadas

se muestran a continuacion.

ANDROIDES

ROBOTS

B ANDROIDE S """W“’L S
KOBOTICH fo

androlde posee un

origen
nol
4 y s la denominacicn que se m:ﬂ ::‘;u'
le daaun robot [ ?m?&m o
antropomorfo, ademds de pl
il andro (hombre) y
i ar - eides (forma).

homana, imita algunos =
aspectos de su conducta delll />
manera sut(noma. -

Robots
androdes en
2 industria

Figura 11. Infografia de los robots androides realizados por los estudiantes.

Antes de terminar la sesion los estudiantes intercambiaron con sus otros comparfieros
de clase las experiencias en cuanto a las infografias realizadas, se les preguntd sobre las

caracteristicas mas comunes o particulares que encontraron, a lo cual respondieron:

“si son androides son iguales al hombre”
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“los robots androides se usan mucho en la industria del cine”

“los ciborgs si existen ya que son seres humanos con partes roboticas”

De esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia de
solucion de problemas mediante la situacion problema la infografia, las estrategias
aplicadas, la manera como se desempefia el equipo de trabajo y su participacion activa en la
solucion final propuesta. Haciendo énfasis en la manera de como emplearon las fases o
etapas para los solucionar la situacion. En esta sesion la situacion problema estaba
identificada por el mismo enunciado. En explicar el problema aplicaron la estrategia de
comparar con situaciones similares y de contexto haciendo un rastreo en la web. En la
formulaciéon de la hipotesis realizaron una lista de causas asociadas a sus efectos que
condujeran a identificarse con alguna de las definiciones dadas sobre los componentes y
aplicaciones de robots androides. A la hora de idear las estrategias, representaron la
situacion problema con graficos hechos a mano alzada. En la planificacién de la estrategia
realizaron listas de acciones y decisiones para cada ambito del problema tales como orden
de la infografia, estructura y definiciones a utilizar o descartar. Posteriormente pasaron a la
construccién de su infografia usando las pautas dadas en la guia de aprendizaje. Al
momento de desarrollar la intervencion fue claro la aplicacion de los contenidos
conceptuales a la situacion planteada. Finalmente, para comunicar los resultados usaron el
vinculo dispuesto para este efecto en el aula virtual. La evaluaciéon de la actividad fue
entregada por el docente con su respectiva retroalimentacion, gracias al aula virtual del
colegio y verificando el desempefio final de los jovenes en la competencia de solucién de

problemas.
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Sesion 10: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Pilot 4 “la ruta es rectangular”

En esta sesion los estudiantes utilizan el software ROBOLAB en el nivel Pilot 4
para cumplir el “reto” a saber: Programen su vehiculo para que se mueva en forma de
rectangulo avanzando por toda la pista de pruebas dispuesta en el centro del salon que tiene
2 metros de ancho por tres metros de largo, el vehiculo debe realizar todo el trazado, por
cada salida en falso del vehiculo tendrd menos puntos, “recuerde en esta oportunidad llegar
y terminar primero si cuenta”. El docente realizé una explicacion muy rapida sobre los
componentes y herramientas de ROBOLAB y la fase de programacion a utilizar. Es
pertinente aclarar que en esta sesion no le fue entregada a los jovenes guia de construccion
del montaje ya que se dejé a su discrecion el disefio del robot. Lo que se desed observar y

evaluar en esta sesion se muestra en la tabla 12.

Tabla 12. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 10.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la competencia de solucién de problemas: la estrategia
empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema, comprenderlo y
explicarlo, formular la hipotesis, establecer las estrategias alternativas para la solucion,
planificar y decidir las estrategias, desarrollar la intervencion o producto, para comunicar

los resultados alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible.
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Producto que presentan: teniendo en cuenta las condiciones dadas en la guia.

Gracias a los equipos de trabajo previamente conformados, se distribuyeron las
tareas entre los integrantes del grupo para dar respuesta a lo planteado en los antecedentes y
en el marco teodrico, donde se debe permitir hacer uso del conocimiento previo y el

aprendizaje cooperativo en las actividades.

Todos los grupos lograron dar respuesta a la situacion propuesta, pero el
componente a resaltar es que en este nivel de programacion se pueden incluir el nimero de
etapas que se requieran y algunos grupos lograron cumplir el reto con tan solo cuatro fases,
otros por el contrario emplearon hasta nueve etapas, demostrando diversas formas de
resolver el problema haciendo programas mas précticos. Tal como afirmaron los jovenes
“este reto es de los mas divertidos, ya que no solo estd en juego que funcione bien sino

rapidamente” (palabras sustraidas de lo observado en el diario de campo).

Durante esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia
de solucién de problemas, con la situacion problema planteada “reto” en el nivel de
programacion Pilot 4, las estrategias aplicadas, la manera como se desempefian en el equipo
de trabajo cada integrante del grupo y participacion activa en las soluciones propuestas.
Haciendo énfasis en las fases o etapas para los solucionar cada situacion. En esta sesion las
situaciones problema estaban identificadas por el enunciado mismo. En explicar los
problemas se observo que aplicaron la estrategia de comparar con situaciones anteriores y
de contexto. En la formulacion de las hipétesis realizaron el listado de causas y efectos

apuntando a la solucién a alcanzar. A la hora de idear las estrategias, representaron las
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situaciones problema pruebas de ensayo y error. En la planificacion de las estrategias
realizaron listas de acciones y decisiones para cada ambito del problema. Al momento de
desarrollar las intervenciones fue clara la aplicacion de los contenidos conceptuales a la
situacion planteada. Finalmente, para comunicar los resultados usaron registros
fotogréficos, videos algunos grupos prefirieron usar el programa informatico LEGO
DIGITAL DESIGNNER. La evaluacion de la actividad fue entregada por el docente con su
respectiva retroalimentacion, gracias al formato de practicas ROBOLAB disefiado por el

investigador para la competencia de solucion de problemas. Algunos de los montajes y su

respectiva programacion se muestran a continuacion.
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Figura 12. Montaje y programacion en Pilot 4 del software ROBOLAB realizada por los

estudiantes.

Sesiéon 11: Aula virtual. Folleto estructura de los robots.

El docente inicia por explicar a los estudiantes el sentido de la actividad, los
objetivos, metas y el producto final esperado. Se reusaron los mapas hechos por los

estudiantes sobre la clasificacion de los robots.

Para la actividad se disefid una guia de aprendizaje disponible para los estudiantes
en la seccion MODULO 2 en la etiqueta INFORMATICA con el archivo descargable
ACTIVIDAD 3 ESTRUCTURA DE LOS ROBOTS, como se puede apreciar en el anexo

10.

En esta actividad se retomd la situacién hipotética en la cual los estudiantes eran los
encargados en un juego de roles de ser los disefiadores en una empresa que estaba
impulsando la utilizacién de robots a nivel nacional, para llegarle de forma amable y
dinamica al cliente debian disefiar un folleto que explicara facilmente los componentes mas
importantes en un robot, usando para ello el programa informéatico Microsoft Publisher. Lo

que se desed observar y evaluar en esta sesion se muestra en la tabla 13.

Tabla 13. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 11.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la competencia de solucion de problemas: la
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estrategia empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema,
comprenderlo y explicarlo, formular la hipotesis, establecer las estrategias
alternativas para la solucion, planificar y decidir las estrategias, desarrollar la
intervencion o producto, para comunicar los resultados alcanzados, evaluarlos y

redisefiarlos de ser posible.

Producto que presentan: folleto sobre la estructura de los robots, ateniendo las

condiciones dadas en la guia.

Al analizar las evidencias se observo que los estudiantes se interesaron por la
situacion problema, haciendo uso de sus conocimientos previos y empezaron a presentar

variadas soluciones. Dos grupos expresaron:

“Gracias al mapa que hicimos hace unos dias tenemos algo de informacion™ “Disefiar es

dificil y mas sabiendo que es para vender o exponer un producto”

Los estudiantes haciendo uso de las ideas previas construyeron sus folletos en el
programa informético Microsoft Publisher, presentaron en una posterior exposicion sus
resultados y debatieron sobre la experiencia. Los productos presentados se acercaron en
gran medida a los esperados en un nivel académico de esta indole. Dos de los folletos

finalmente disefiados se muestran a continuacion.
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Figura 13. Folletos estructura de los robots realizados por los estudiantes.
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Antes de terminar la sesion los estudiantes intercambiaron con sus otros compafieros
de clase las experiencias en cuanto a los folletos realizados, se les preguntd sobre las

caracteristicas mas comunes o particulares que encontraron, a lo cual respondieron:

“los sentidos del ser humano se encuentran en los robots”

“El sentido del tacto y el de la vista son los que hemos programado con ROBOLAB”

“los movimientos del robot estan limitados a unos grados de libertad”

“las garras de los robots son iguales a la forma en que tomamos los objetos”

De esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia de
solucion de problemas mediante la situacion problema planteada, folleto, las estrategias
aplicadas, la manera como se desempefia el equipo de trabajo y su participacion activa en la
solucion final propuesta. Haciendo énfasis en la manera de como emplearon las fases o
etapas para los solucionar la situacion. En esta sesion la situacion problema estaba
identificada por el mismo enunciado suministrado por el docente. Para explicar el problema
se notd que aplicaron la estrategia de comparar con situaciones similares y de contexto
haciendo un rastreo en la web. En la formulacion de la hipotesis realizaron una lista de
causas asociadas a sus efectos que condujeran a identificarse con alguna de las definiciones
dadas sobre los tipos de robots. A la hora de idear las estrategias, representaron la situacion
problema con graficos hechos a mano alzada. En la planificacion de la estrategia realizaron
listas de acciones y decisiones para cada ambito del problema tales como: orden del folleto,
estructura y definiciones a utilizar o descartar. Posteriormente pasaron a la construccion de

su folleto usando los requisitos minimos de la guia de aprendizaje. Al momento de



Robotica Educativa en la Competencia de Solucion de Problemas Empleando un Ambiente
de Aprendizaje B-Learning

desarrollar la intervencion fue clara la aplicacion de los contenidos conceptuales a la
situacion planteada. Finalmente, para comunicar los resultados usaron el vinculo dispuesto
para este efecto en el aula virtual. La evaluacion de la actividad fue entregada por el
docente con su respectiva retroalimentacion, gracias al aula virtual del colegio y

verificando el desempefio final de los jovenes en la competencia de solucién de problemas.

Sesion 12: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Pilot 4 “en subida y retorno”

En esta sesion los estudiantes utilizan el software ROBOLAB en el nivel Pilot 4 para
cumplir el “reto” a saber: Programar su robot para que arranque desde la linea de salida,
ascienda por la rampa con la bombilla encendida, descienda hasta el punto de llegada y
retorne al punto de salida con la bombilla apagada. Es pertinente aclarar que en esta sesion
no le fue entregada a los jovenes guia de construccion del montaje ya que se dejo a su

discrecion el disefio del robot. La pista de pruebas se presenta a continuacion:

SALIDA

LLEGADA

Figura 14. Pista de pruebas para el reto en subida y retorno
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Lo que se desed observar y evaluar en esta sesion se muestra en la tabla 14.

Tabla 14. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 12.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la competencia de solucién de problemas: la estrategia
empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema, comprenderlo y
explicarlo, formular la hipotesis, establecer las estrategias alternativas para la solucién,
planificar y decidir las estrategias, desarrollar la intervencion o producto, para comunicar

los resultados alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible.

Producto que presentan: cubrir el trayecto trazado en la pista de pruebas propuesta, en el
menor tiempo posible, con el menor nimero de errores y con la programacion mas simple

posible, atendiendo a las condiciones dadas en la guia.

Gracias a los equipos de trabajo previamente conformados, se distribuyeron las
tareas entre los integrantes del grupo para dar respuesta a lo planteado en los antecedentes y
en el marco teorico, para propiciar el uso del conocimiento previo y el aprendizaje

cooperativo en las actividades llevadas a cabo.

Todos los grupos lograron dar respuesta a la situacion propuesta, pero con
diferencias en los tiempos, el disefio del robot y la misma programacion realizada. Tal
como afirmaron los jovenes “cada vez se complican mas los retos y se hace mas entretenida

la clase” (palabras sustraidas de lo observado en el diario de campo).
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Durante esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia
de solucién de problemas, con la situacion problema planteada “reto” en el nivel de
programacion Pilot 4, las estrategias aplicadas, la manera como se desempefian en el equipo
de trabajo cada integrante del grupo y participacion activa en las soluciones propuestas.
Haciendo énfasis en las fases o etapas para los solucionar cada situacion. En esta sesion las
situaciones problema estaban identificadas por el enunciado mismo. En explicar los
problemas aplicaron la estrategia de retomar programaciones anteriores. En la formulacion
de las hipétesis realizaron el listado de causas y efectos apuntando a la solucién a alcanzar.
A la hora de idear las estrategias, representaron las situaciones problema aplicando pruebas
de ensayo y error. En la planificacion de las estrategias realizaron listas de acciones y
decisiones para cada ambito del problema. Posteriormente pasaron a la construccion de su
robot con sus propios disefios y modelos sin usar cartilla guia. Al momento de desarrollar
las intervenciones fue clara la aplicacion de los contenidos conceptuales a la situacion
planteada. Finalmente, para comunicar los resultados usaron registros fotogréficos, videos y
dos grupos prefirieron hacer uso del software LEGO DIGITAL DESIGNNER. La
evaluacion de la actividad fue entregada por el docente con su respectiva retroalimentacion,
gracias al formato de practicas ROBOLAB disefiado por el investigador para la
competencia de solucion de problemas. Uno de los montajes y su respectiva programacion

se muestra a continuacion.
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Figura 14. Montaje y programacion en Pilot 4 del software ROBOLAB realizada por los

estudiantes del reto “en subida y retorno”.

Sesion 13: Aula virtual. Mapa mental sensores de los robots.

Para la actividad se disefié una guia de aprendizaje disponible para los estudiantes
en la seccion MODULO 2 en la etiqueta INFORMATICA con el archivo descargable

ACTIVIDAD 5 Sensores, como se puede apreciar en el anexo 11.

Esta actividad se retomd la situacion hipotética en la cual los estudiantes eran los
encargados en un juego de roles de ser los disefiadores en una empresa que esta impulsando

la utilizacion de robots a nivel nacional, para llegarle de forma amable y dinamica al cliente
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debian disefiar un mapa mental que agrupara y explicara facilmente los sensores mas
usados por los robots, en una herramienta web o los programas informaticos aprendidos y
usados con anterioridad en la institucion educativa. Lo que se dese6 observar y evaluar en

esta sesion se muestra en la tabla 15.

Tabla 15. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 13.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la competencia de solucién de problemas: la
estrategia empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema,
comprenderlo y explicarlo, formular la hipotesis, establecer las estrategias alternativas
para la solucion, planificar y decidir las estrategias, desarrollar la intervencion o
producto, para comunicar los resultados alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser

posible.

Producto que presentan: Mapa mental sobre los sensores de los robots, teniendo en

cuenta las condiciones dadas en la guia.

Al analizar las evidencias se observo que los estudiantes se interesaron por la
situacion problema, haciendo uso de sus conocimientos previos y empezaron a presentar

soluciones. Dos grupos expresaron:
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99 €6

“los sensores de los robots si son analogos son mucho mas precisos que los digitales

“para estas actividades sirven CMAPTOOLS, INSPIRATION o en linea con MINDOMO”

Los estudiantes hacen uso de las ideas previas construyen sus mapas mentales en la
herramienta web o informatica de su preferencia, presentaron en una posterior exposicion
sus resultados y debatieron sobre la experiencia con sus comparieros de clase. Dos de los
mapas finalmente disefiados se muestra a continuacion, ya que tienen muchos elementos

graficos que no son diferenciables en una copia se dejan sus ubicaciones electrénicas.

https://drive.google.com/file/d/0B3FMnihoD6 AAdMU5emInVkQOX0E/view?usp=sharing

https://drive.google.com/file/d/0B3FMnihoD6AAZDY xX3k3TVd1Szag/view?usp=sharing

Antes de terminar la sesion a los estudiantes, se les preguntd sobre las

caracteristicas mas comunes o particulares que encontraron, a lo cual respondieron:

“hay muchos sensores que usan los robots y que son complejos de usar”

“las aplicaciones para los sensores estan en relacion con su uso, cierto”

“la clasificacion que mas se entiende es la de arquitectura”

“la clasificacion por arquitectura se encuentran modelos y ejemplos mas facilmente en

internet”

De esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia de
solucion de problemas mediante la situacién problema planteada, mapa mental, las

estrategias aplicadas, la manera como se desempefia el equipo de trabajo y su participacién


https://drive.google.com/file/d/0B3FMnihoD6AAdmU5emlnVkQ0X0E/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/0B3FMnihoD6AAZDYxX3k3TVd1Szg/view?usp=sharing
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activa en la solucion final propuesta. Haciendo énfasis en la manera de como emplearon las
fases o etapas para los solucionar las situaciones propuestas. En esta sesion la situacion
problema estaba identificada por el mismo enunciado. En explicar el problema aplicaron la
estrategia de comparar con situaciones de contexto haciendo un rastreo en la web. En la
formulacion de la hipdtesis realizaron una lista de causas asociadas a sus efectos que
condujeran a identificarse con alguna de las definiciones dadas sobre los sensores que usan
los robots. A la hora de idear las estrategias, representaron la situacién problema con
graficos y mapas hechos a mano alzada. En la planificacién de la estrategia realizaron listas
de acciones y decisiones para cada ambito del problema tales como orden del mapa,
posibles imégenes asociadas, nivel de los conceptos y definiciones a utilizar o descartar.
Posteriormente pasaron a la construccion de su mapa conceptual o mental usando las pautas
dadas en la guia suministrada por el docente. Al momento de desarrollar la intervencion fue
clara la aplicacion de los contenidos conceptuales a la situacion planteada. Finalmente, para
comunicar los resultados usaron el vinculo dispuesto para este efecto en el aula virtual. La
evaluacion de la actividad fue entregada por el docente con su respectiva retroalimentacion,
gracias al aula virtual del colegio y verificando el desempefio final de los estudiantes en la

competencia de solucién de problemas.

Sesion 14: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Inventor: “Acrobot fase 1”

En esta sesidn los estudiantes utilizan el software ROBOLAB en la fase Inventor
para cumplir el “reto” a saber: El desafio es construir y programar un robot autbnomo que

mueva muestras de "rocas” del area de juego al area meta especifica. El robot debe
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competir contra otro robot durante cada turno. Lo que se dese6 observar y evaluar en esta

sesion se muestra en la tabla 16.

Tabla 16. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 14.

¢ Qué se va a observar?

Desemperio de los estudiantes en la competencia de solucién de problemas: la estrategia
empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema, comprenderlo y
explicarlo, formular la hipotesis, establecer las estrategias alternativas para la solucion,
planificar y decidir las estrategias, desarrollar la intervencién o producto, para comunicar

los resultados alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible.

Producto que presentan: Programar el robot para que mueva muestras de rocas a un punto

especifico del area de trabajo, atendiendo a las condiciones dadas en la guia.

Gracias a los equipos de trabajo previamente conformados, se distribuyeron las
tareas entre los integrantes del equipo para dar respuesta a lo planteado en los antecedentes
y en el marco tedrico, donde se debe propender por el uso del conocimiento previo y el

aprendizaje cooperativo en las actividades.

Todos los grupos lograron dar respuesta a la situacion propuesta, pero con

diferencias en las programaciones realizadas.

Durante esta sesion se observd el desempefio de los estudiantes en la competencia

de solucion de problemas, con la situacion problema planteada “reto” en el nivel de
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programacion Inventor del software ROBOLAB. Haciendo énfasis en las fases o etapas
para los solucionar cada situacion. En esta sesion la situacion problema estaba identificada
por el enunciado mismo. En explicar los problemas aplicaron la estrategia de retomar
programaciones anteriores que se acercaban de cierta forma a lo solicitado para esta
actividad. En la formulacion de las hipdtesis realizaron el listado de causas y efectos
apuntando a la solucién a alcanzar. A la hora de idear las estrategias, representaron las
situaciones problema aplicando pruebas de ensayo y error. En la planificacién de las
estrategias realizaron listas de acciones y decisiones para cada ambito del problema.
Posteriormente pasaron a la construccion de su robot con sus propios disefios y modelos sin
usar cartilla guia. Al momento de desarrollar las intervenciones fue clara la aplicacion de
los contenidos conceptuales a la situacion planteada. Finalmente, para comunicar los
resultados usaron registros fotograficos y videos. La evaluacion de la actividad fue
entregada por el docente con su respectiva retroalimentacién, gracias al formato de
practicas ROBOLAB disefiado por el investigador para la competencia de solucion de

problemas. Uno de los montajes y su respectiva programacion se muestra a continuacion.
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Figura 15. Montaje y programacion en la fase inventor Fase 1 realizada por los

estudiantes.
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Sesion 15: Aula virtual. Foro virtual de debate sobre las tres leyes de la robdtica de

Isaac Asimov.

El docente inicia por explicar a los estudiantes el sentido de la actividad, los

objetivos, metas y el producto final esperado.

Para la actividad se disefié una guia de aprendizaje disponible para los estudiantes
en la seccion MODULO 2 en la etiqueta INFORMATICA con el enlace a la pagina

incrustada Foro: leyes de la robdtica como se puede apreciar en el anexo 12.

Esta actividad se planted de tal forma que los estudiantes después de ver dos videos cortos
sobre Animatrix el segundo renacimiento partes 1 y 2, los complementaran con la visita a
una direccion electronica con las tres leyes de la robdtica de Isaac Asimov, las analizaran y
contextualizaran en los cortos animados y la vida cotidiana. Se emple6 la herramienta de
foros de debate del aula virtual y lo que se desed observar y evaluar en esta sesion se

muestra en la tabla 17.

Tabla 17. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 15.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en las respuestas, réplicas y maneras de expresarse
participando en el foro, atendiendo a los componentes teéricos y conceptuales brindados

como ayuda.

Producto que presentan: Participaciones en el Foro virtual de debate sobre las tres leyes de

la robotica de Isaac Asimov, debatiendo como minimo a dos de sus comparieros y teniendo
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en cuenta las condiciones dadas en la guia.

Los estudiantes haciendo uso de las ideas previas empezaron a opinar en el foro de
debate en torno a la pregunta ¢Cual de las tres leyes de la robdtica de Isaac Asimov, les
parece la méas importante? ;Por qué? argumente su respuesta. Las respuestas en algunos
casos se limitaban a citar la ley con la cual se sentian identificados, en otros casos
integraban imagenes a las respuestas y algunos abrieron debates éticos muy puntuales sobre
la humanizacion de los robots. Algunos de los principales debates llevados a cabo por los

estudiantes se presentan a continuacion.

Participacion en el foro
de VAR ARMANDC 1103JMESGUERRA LEON - martes, 15 de agosto de 20135, 0746

Muy buenos dias, mi respuesta a la pregunta, (i Cual considera es la ley de la robdtica (por Isaac Asi ) es la mas importante, seguan lo visto en los
cortos ylalectura? ) es la primera ley la cual dice que el objeto llamado "robot” no puede ejercer daiio al amo o duefio.

Gracias por prestarme dos minutos de su tiempo.

Calificacion maxima: - Editar | Borrar | Respondar

Re: Participacian en el foro
de JEFFERSOMN DAVID 1103 MTRIANL BALLEN - migrcoles, 19 de agosto de 2015, 00:01

Buenas noches!

Creo gque pudo haber apmpliado un poco su justificacion del por gue cree gue esa la ley mas importante resattando factores gue conzidere relevartes para tener una
opinidn més completa.

Calificacion maxims:100 (17 | 100 v Mostrar mensaje anterior | Editar | Dividic | Borrar | Responder

Re: Participacian en el foro
e LIMDA YIIANA 11 03JMEUIRCE BECERRA - dominoo, 23 de agosto de 2015, 09:55

Hola, buenos diaz.

Segun tu la ley més importante de la robdtica e= la primera, pero esta tiene un peguedio fallo (por eso existen 3), la primera ley =2 puede involucrar facimente con la
zegunda, pero con la tercera no; lo gue pueda inferir segun tu decisicidn es que loz robots deben proteger, cuidar y servir a los =eres humanos =in importarles su
propia existencia, es decir, oz robots serviran a los zeres humanos =in importar ellos dezaparezcan.

Gracias por tu tiempo.

Linda Guiraz

Calificacion mawxims:100 (17 | 100 v Mostrar mensaje anterior | Editar | Dividic | Borrar | Responder

Re: Participacian en el foro
de CARLOS DANIEL 1103JMUSCATEGU ORTIZ - lunes, 24 de agosto de 2015, 20010

Buenaz noches lvan En este cazo porgue e= gue todo 1o puzo en negrilla queria resatar 1o que decia. v pues gue no se le olvide gue ay otras leves. Que son de igual
de importante = la otra. Coordialmente: Carlos Daniel Uscategui Ortiz 11-03 jm

Calificacidn maxima; - Mostrar menszaje anterior | Editar | Dividir | Borrar | Responder

Figura 16. Participacion en el foro leyes de la roboética por parte de los estudiantes.
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De esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en el foro, en la
pertinencia y argumentacion de sus respuestas, réplicas y maneras de expresarse, Su
participacion activa y defensa de sus posiciones o argumentos y la misma recursividad

empleada en exponer sus ideas.

La evaluacion de la actividad fue entregada por el docente con su respectiva
retroalimentacion, gracias al aula virtual del colegio y verificando el desempefio de los

jévenes en las participaciones activas del foro.

Sesion 16: En aula de tecnologia. ROBOLAB, Inventor: “Acrobot fase 1”

En esta sesion los estudiantes utilizan el software ROBOLAB en la fase Inventor para
cumplir el “reto” a saber: El desafio es construir y programar un robot, que sigan un el
camino desde una posicidn inicial hacia una meta con una variedad de obstaculos. Los
robots eligen entre seguir una linea hacia la meta o trazar un camino que atraviese el

territorio desconocido que tiene obstaculos (o0 una combinacion).

Lo que se desed observar y evaluar en esta sesion se muestra en la tabla 18.

Tabla 18. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 16.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la competencia de solucién de problemas: la estrategia

empleada para representar la situacion planteada, identificar el problema, comprenderlo y
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explicarlo, formular la hipdtesis, establecer las estrategias alternativas para la solucion,
planificar y decidir las estrategias, desarrollar la intervencion o producto, para comunicar

los resultados alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible.

Producto que presentan: robot atravesando la pista de pruebas y esquivando los obstéculos,

atendiendo a las condiciones dadas en la guia.

En los equipos de trabajo previamente conformados, se distribuyeron las tareas
entre los integrantes del equipo para dar respuesta a lo planteado en los antecedentes y en el
marco tedrico, donde se debe permitir hacer uso del conocimiento previo y el aprendizaje

cooperativo en las actividades.

Durante esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia
de solucion de problemas, con la situacion planteada “reto” en el nivel de programacion
Inventor del software ROBOLAB, las estrategias aplicadas, la manera como se desempefian
en el equipo de trabajo cada integrante del grupo y participacién activa en las soluciones
propuestos. Haciendo énfasis en las fases o etapas para los solucionar cada situacion. En
esta sesidn las situaciones problema estaban identificadas por el enunciado mismo. En
explicar los problemas aplicaron la estrategia de retomar programaciones anteriores. En la
formulaciéon de las hipdtesis realizaron el listado de causas y efectos apuntando a la
solucion a alcanzar. A la hora de idear las estrategias, representaron la situacion problema
aplicando pruebas de ensayo y error. En la planificacion de las estrategias realizaron listas
de acciones y decisiones para cada ambito del problema infiriendo qué medidas tomar en

cada caso. Posteriormente pasaron a la construccion de su robot con sus propios disefios y
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modelos sin usar cartilla guia. Al momento de desarrollar las intervenciones fue clara la
aplicacion de los contenidos conceptuales a la situacion planteada. Finalmente, para
comunicar los resultados usaron registros fotograficos y videos. La evaluacion de la
actividad fue entregada por el docente con su respectiva retroalimentacion, gracias al
formato de practicas ROBOLAB disefiado por el investigador para la competencia de
solucién de problemas. Uno de los montajes y su respectiva programacion se muestra a

continuacion.

Archivo Editar Cperar Proyectos Wentana Ayuda

IEI 11pt Fuente de Aplicacidn |v|

INVENTOR Level 2

Figura 16. Montaje y programacion en la fase inventor Fase 2 realizada por los estudiantes.
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Sesion 17: Aula virtual. Infografia los robots més avanzados

Para la actividad se disefié una guia de aprendizaje disponible para los estudiantes
en la seccion MODULO 2 en la etiqueta INFORMATICA con el archivo descargable

ACTIVIDAD 7 Infografia, como se puede apreciar en el anexo 13.

Utilizando la situacion hipotética en la que los estudiantes eran los encargados en un
juego de roles de ser los disefiadores en una empresa que esta impulsando la utilizacion de
robots a nivel nacional, para llegarle de forma amable y dinamica al cliente debian disefiar
una infografia que explicara facilmente los robots mas avanzados que se encuentran hasta
la fecha, usando para ello los recursos sugeridos en la guia de aprendizaje. Lo que se dese6

observar y evaluar en esta sesion se muestra en la tabla 19.

Tabla 19. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 17.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la estrategia empleada para representar la situacién
planteada, identificar el problema, comprenderlo y explicarlo, formular la hipotesis,
establecer las estrategias alternativas para la solucion, planificar y decidir las estrategias,
desarrollar la intervencién o producto, para comunicar los resultados alcanzados,

evaluarlos y redisefarlos de ser posible.

Producto que presentan: infografia de los robots méas avanzados, teniendo en cuenta las

condiciones dadas en la guia.
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Los estudiantes haciendo uso de las ideas previas plantearon y construyeron sus

infografias en las herramientas web sugeridas, tales como: http://www.easel.ly/ -

https://infogr.am/ - http://create.visual.ly/. Dos de las infografias finalmente disefiadas se

muestran a continuacion.

Los Mejojres Robots
Del Mundo

PEPPER

Pepper puede comunicarse
por voz emociones y tacto WCILICENEREEI IR

TR

Petman

Sus dimensiones , movimientos y
vestimenta son humanos, puede
andar, girar, saltar, agacharse, etc
es muy digifil distinguirlo con una

persopa 1. BI6 D0G
& idiomas cuenta con : % ¢
reconocimiento facial y de voz un ; :

% )

ASIMO

top 10 de los robot
mas asosmbrosos

(=)
2| androide autonomo y analiza &

compotamientos ;
9.ACTROID

PENMAIN BIOLA

Es capaz de
interpretar piezas
musicales con un
violin

1N

Figura 15. Infografia de los robots mas avanzados realizados por los estudiantes.

Antes de terminar la sesion los estudiantes intercambiaron con sus otros comparfieros

de clase las experiencias en cuanto a las infografias realizadas.

De esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia de

solucién de problemas mediante la situacion problema, la infografia, las estrategias


http://www.easel.ly/
https://infogr.am/
http://create.visual.ly/
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aplicadas, la manera como se desempefia el equipo de trabajo y su participacion activa en la
solucion final propuesta. Haciendo énfasis en la manera de como emplearon las fases o
etapas para los solucionar la situacion. Aqui la situacion problema estaba identificada por el
mismo enunciado. En explicar el problema aplicaron la estrategia de comparar con
situaciones similares haciendo un rastreo en la web. En la formulacion de la hipotesis
realizaron una lista de causas asociadas a sus efectos que condujeran a identificarse con los
robots vistos en actividades anteriores. A la hora de idear las estrategias, representaron la
situacion problema con gréficos hechos a mano alzada. En la planificacion de la estrategia
realizaron listas de acciones y decisiones para cada &mbito del problema tales como orden
de la infografia. Posteriormente pasaron a la construccion de su infografia usando las pautas
dadas en la guia de aprendizaje. Al momento de desarrollar la intervencion fue clara la
aplicacion de los contenidos conceptuales a la situacion planteada. Finalmente, para
comunicar los resultados usaron el vinculo dispuesto para este efecto en el aula virtual. La
evaluacion de la actividad fue entregada por el docente con su respectiva retroalimentacion,
gracias al aula virtual del colegio y verificando el desempefio de los jovenes en la

competencia de solucién de problemas.

Sesion 18: En aula de tecnologia y en el aula virtual. Carrera de observacion.

Para la actividad se disefié una guia de aprendizaje disponible para los estudiantes
en la seccion MODULO 2 en la etiqueta INFORMATICA con el archivo descargable

ACTIVIDAD 8, como se puede apreciar en el anexo 14.



Robotica Educativa en la Competencia de Solucion de Problemas Empleando un Ambiente
de Aprendizaje B-Learning

Esta actividad se plante6 de tal forma que los estudiantes usaran todo lo visto y
aprendido durante el curso de robotica educativa, de tal forma que se establecieron cinco
estaciones en las que las parejas de estudiantes resolvieron un par de preguntas especificas
y el resultado debi6 plasmarlo en un documento en el programa informatico Microsoft
Word. Las estaciones no se encontraban cercanas unas de otras en la institucion educativa,
pero gracias a las tabletas electronicas configuradas con la red Wi-fi del colegio se hizo
facil trabajar desde cualquier punto. Las actividades en cada estacion pasaban por analizar
videos, responder preguntas, resolver sopas de letras o agrupar palabras de manera virtual,
uso de un cadigo especial para encontrar la frase adecuada, pasar hasta un nivel indicado en
el video juego FIX FACTORY, programar el robot para cruzar la pista de pruebas en forma

de ovalo y analizar mapas mentales con informaciones especificas.

Lo que se desed observar y evaluar en esta sesién se muestra en la tabla 20.

Tabla 20. Cuadro correspondiente a lo que se desea observar en la sesion 18.

¢ Qué se va a observar?

Desempefio de los estudiantes en la estrategia empleada para representar la situacion
planteada, identificar el problema, comprenderlo y explicarlo, formular la hipétesis,
establecer las estrategias alternativas para la solucion, planificar y decidir las estrategias,
desarrollar la intervencion o producto, para comunicar los resultados alcanzados con,

evaluarlos y redisefarlos de ser posible.

Producto que presentan: Documento con las respuestas a la carrera de observacion,
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teniendo en cuenta las condiciones dadas en la guia.

De esta sesion se observo el desempefio de los estudiantes en la competencia de
solucion de problemas en el producto final presentado y en el orden de llegada al final de la
carrera de observacion, ya que las pruebas se disefiaron para que los jovenes aplicaran en
ellas todos sus conocimientos previos explotandolos al maximo para llegar en una muy
buena posicion, si aplicaban de forma préctica y directa las fases y estrategias para

solucionar los diferentes problemas planteados.

9. METODOLOGIA

9.1. Sustento epistemoldgico.

9.1.1. La etnografia como método.

La etnografia fue desarrollada por antropdlogos y socidlogos siendo, segun Anthony
Giddens, el estudio directo de personas o grupos durante un cierto periodo, utilizando la
observacién participante o las entrevistas para conocer su comportamiento social. Algunas

caracteristicas por las que se le distingue son:

Ciencia de la descripcion cultural. Segun Wilcox (1993), es una propuesta descriptiva en la
que el investigador intenta ser fiel a la hora de describir e interpretar la naturaleza del

discurso social de un conjunto de personas.
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Es personalizado, ya que es llevado a cabo por los investigadores que estan en
contacto diario cara a cara con las personas a las que estudian y que de cierta

manera son participantes y observadores de las vidas que estudian.

Es multifactorial, al utilizar dos 0 mas técnicas si se quiere para recoger los datos de
naturaleza cualitativa o cuantitativa para triangular unas conclusiones.

Es inductivo, pues en su proceso se realiza la acumulacion de detalles descriptivos
para llegar a patrones generales o teorias explicativas.

Se trata de analizar e interpretar la informacidn proveniente de un trabajo de campo,
cuyos datos (informacién verbal y no verbal) consisten en experiencias textuales de
los protagonistas del fendémeno o de la observacion realizada en el ambiente natural
para comprender lo que hacen, dicen y piensan sus actores, ademas de como
interpretan su mundo y lo que en él acontece (Murillo, Investigacion etnogréfica.,
2010) de tal forma que se realiza en entornos en el que viven los participantes, no en

laboratorios.

9.1.2. Investigacion etnografica en educacion.

Para Velasco et al. (1993: 195), la etnografia escolar se distingue del resto de las

etnografias en lo referente a los sujetos que son objeto de estudio y no se distingue en lo

referente a su objetivo tedrico: la cultura (Caballero, 2003). De tal forma que el objeto de

estudio en esta investigacion esta plenamente identificado como los estudiantes de grado
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undécimo de institucion educativa y no son referenciados por el contenido tedrico que

orienta el estudio.

Edgerton y Lagness (1977) sefialan que una de las aportaciones originales de la
etnografia a la investigacion educativa fue, precisamente, su pretension de considerar la
cultura como un todo, de modo que las conductas observadas no pudieran ser aisladas del
contexto en el que se producian. Contexto que tiene la presente investigacion sitGa en dos

ambitos, el virtual y el presencial.

9.1.3. Micro etnografia en educacion.

La "micro-etnografia”, de orientacion sociolingiistica, asociada originalmente con
investigadores como Hymes y Cazden, que converge posteriormente con el interaccionismo

simbdlico y con la etnometodologia (Rockwell, 1980).

La micro etnografia es el tipo de etnografia que probablemente mas
consistentemente ha contribuido a la comprension de los fenémenos educativos dentro de
las sociedades escolarizadas, tiene sus raices tedricas en la sociolinguistica norteamericana

(Laboy, Hymes y Cazden).

Con la intencion de ampliar el enfoque teorico de la antropologia educativa se
han construido diferentes modelos abstractos de "lo educativo”. En algunos la escuela
misma es considerada como un pequefio "sistema social” al cual se le pueden aplicar todas
las categorias de un estudio de comunidad (economia, tecnologia, ideologia, rituales, etc.).

(Vianya, 2007).
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Las investigaciones etnograficas realizadas en el &mbito educativo se enmarcan dentro de
las micro etnografias ya que toman como unidad particular de estudio en un ambiente de

aprendizaje delimitado por un pequefio grupo o poblacion estudiantil.

9.2. Disefio metodoldgico.

El proyecto busco implementar un instrumento de seguimiento para el desempefio
de la competencia de solucion de problemas con robotica educativa en el area de tecnologia
e informatica en los educandos de grado Undécimo del I.E.D. Colegio José Francisco

Socarras de la jornada de la mafiana mediando en un ambiente de aprendizaje B-Learning.

En respuesta a lo anterior, este proyecto tomd la investigacion micro-etnografica
educativa como método de investigacion, Rodriguez Gémez (2010) sefiala que consiste en
focalizar el trabajo de campo a través de la observacion e interpretacion del fendmeno en
una sola institucion social, en una o varias situaciones sociales. Esto quiere decir que
estudia las caracteristicas concretas y no las supuestas que aparecen dentro de cada ambito
escolar (Murillo, Investigacién etnografica. , 2010). Con una metodologia cualitativa, en la
cual se pretende mejorar la calidad de los procesos educativos y ayudar a los educadores en
la reflexion sobre la practica educativa (Murillo Torrecilla, 2011). Con base a esto se
describieron las situaciones que se constituyeron como mas sobresalientes en la realizacion
del estudio, tomando principal interés en el desempefio de la competencia de solucién de
problemas con robdtica educativa, que mediante sus argumentos y reacciones proveen el

elemento fundamental para el analisis.
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Con el fin de dar validez al estudio, los datos que se recopilan para analizar el
desempefio en la competencia de solucién de problemas con robdtica educativa de los
estudiantes, se escogieron las siguientes herramientas:

El diario del profesor (Area, 1993): fue un documento escrito a través del cual el profesor
recoge datos de su actividad profesional reflejando lo que sucede y se debe mejorar en cada

sesion.

La observacion participante es una técnica de observacion utilizada en las ciencias sociales,
sobre todo en la antropologia, en donde el investigador comparte con los investigados
(objetos de estudio segln el canon positivista) su contexto, experiencia y vida cotidiana,
para conocer directamente toda la informacién que poseen los sujetos de estudio sobre su
propia realidad, o sea, pretender conocer la vida cotidiana de un grupo desde el interior del

mismo (Wikipedia, 2015).

Dado que es una intervencion en el aula se realiza una descripcion de lo observado
empleando el formato disefiado para tal efecto, como se aprecia en el anexo 16, en cada uno
de los &mbitos de estudio (aula virtual y salén de clase) atendiendo a los comportamientos y

manifestaciones de los participantes, en referencia a:

Analisis de interacciones sociales (trabajo en equipo y rol que cumple en la

actividad propuesta).

e Expresiones verbales durante la actividad, intervenciones virtuales y las reuniones
grupales.

e Laeficacia de las actividades respecto a la competencia de solucion de problemas.

e La actitud de los estudiantes.
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e El interés que manifiestan los jovenes.
e |deas previas de los estudiantes.
e Las dificultades presentadas en comprension de las actividades y manipulacion de

los materiales.

El andlisis de contenidos de documentos primarios como guias de aprendizaje Yy
actividades, con sus adecuados registros fotograficos y respuestas arrojadas en los ambitos
virtual y presencial: en ellas estan las actividades de cada sesion y es donde los estudiantes
hacen sus anotaciones, graficos y dibujos con los cuales se refleja como se solucionaron los
problemas planteados, atendiendo a la matriz de seguimiento disefiada por el investigador
en la cual es posible diferenciar las fases o etapas para la solucién de problemas (Batley,

2008), a saber:

e Identificar el problema o situacion problema.

e Comprender y explicar el problema.

e Formular la hipdtesis, en razones de causa-efecto.

e Idear las estrategias alternativas para la solucion.

e Planificacidn de estrategias para alcanzar la solucion.

e Decidir la estrategia méas adecuada o pertinente.

e Desarrollar la intervencion que permita solucionar el problema planteado.
e Comunicar los resultados alcanzados.

e Evaluar los logros y plantear mejoras o redisefios.

e Desempefio axioldgico
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Este estudio se centrd principalmente en el desempefio de los estudiantes en la competencia
de solucion de problemas ante situaciones especificas denominadas en la préctica como
“retos” solucionadas a través de la robotica educativa, el proceso de trabajo para llegar a
dichas respuestas, los artefactos que construyen y/o los prototipos desarrollados por los
jovenes para resolver la situacion problemaética, la soluciébn misma a las diferentes
actividades y sus reflexiones en el curso tanto virtual como en el &mbito presencial, debido
a esto se crea la tabla 21 donde se muestra lo que se va a observar, como se va a realizar y

los medio usados.

Tabla 21. Resumen de la metodologia.

Modulo/ ) ¢Como se Medi
» o ) ¢QuUé se va a
sesion/  Actividad Herramientas va a o a
) observar?

espacio observar?  usar

Moédulo  Introducci6 20 equipos de Grado de Las Diario

0. n Objetivos, computo de la aceptacion de los acciones de de
competenci  sala de estudiantes a la los clase

Diagram as y ejes informéatica de la explicacion del estudiantes  del

a de temdticos a institucion, red acceso, en clase. profes
temas. trabajar. wi-fi con funcionamiento y or
Sesion 0 conexion a generalidades del

Aula internet, paquete aula virtual y si

virtual de Office. interaccion con el

trabajo  presencial
en el aula de

tecnologia.

Modulo  Introducci6 20 equipos de Desempefio de los Las Diario

1. n a la computo de Ila estudiantes en la acciones de de
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robética

educativa.
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de

sala de
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institucion,  red
wi-fi con
conexion a
internet, paquete
de Office, guia de
aprendizaje: titula
Actividad 2
Robotica

disponible en el
aula virtual.

Blogs vinculados
al aula virtual,
disponibles en la
etiqueta BLOGS
DE ROBOTICA
EDUCATIVA:
http://blog.tichin

g.com/hablamos-

de-educacion-
robotica-
educativa/
http://roboticaed

ucativapijdb.blo

gspot.com/
http://www.eduk

ative.es/definicio

n-robotica-

educativa/

competencia de
solucion de
problemas: la

estrategia empleada
para representar la

situacion planteada,

identificar el
problema y
explicarlo,

formular la
hipotesis,
establecer las

estrategias
alternativas para la

solucion, planificar

y  decidir las
estrategias,
desarrollar la
intervencion 0
producto, para
comunicar los
resultados
alcanzados,
evaluarlos y

redisefiarlos de ser
posible.
Producto que
presentan: una sopa
de letras teniendo
las

en cuenta

los
estudiantes
en clase, en
el  ambito
virtual y lo
que
expresan.
Recursivida
d para
resolver la
situacion
planteada.
Producto

presentado.

clase
del
profes
or.
Matri
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segui
mient
0,
dispo
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en
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http://soloroboti

ca.blogspot.com/

p/robotica-
educativa.html

Recursos web
gratis:

http://sopadeletras

.kokolikoko.com

http://www.educi

ma.com/wordsear

ch/spa/
http://www.dibujo

sparapintar.com/s

opas de letras/cr

ear

http://www.educi

ma.com/wordsear

ch/spa/
http://www.abctea

ch.com/free word

search form.php

condiciones dadas

en la guia.

Mobdulo  Trabajo en
1. el aula
empleando
Robotica el video
1. juego  Fix
Factory de

Sesion 2 LEGO
Salén de MINDSTO

20

referencia

Tableta
ZTE
con el video juego
Fix Factory
https://play.googl

e.com/store/apps/

details?id=com.le

go.mindstorms.fix

Desempeiio de los
estudiantes en la
competencia de
solucién de
problemas para
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situaciones en los
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http://www.educima.com/wordsearch/spa/
http://www.dibujosparapintar.com/sopas_de_letras/crear
http://www.dibujosparapintar.com/sopas_de_letras/crear
http://www.dibujosparapintar.com/sopas_de_letras/crear
http://www.dibujosparapintar.com/sopas_de_letras/crear
http://www.educima.com/wordsearch/spa/
http://www.educima.com/wordsearch/spa/
http://www.educima.com/wordsearch/spa/
http://www.abcteach.com/free_word_search_form.php
http://www.abcteach.com/free_word_search_form.php
http://www.abcteach.com/free_word_search_form.php
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.lego.mindstorms.fixthefactory&hl=es
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.lego.mindstorms.fixthefactory&hl=es
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.lego.mindstorms.fixthefactory&hl=es
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.lego.mindstorms.fixthefactory&hl=es
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tecnolog RMS, con thefactory&hl=es juego y como este d para y lo

ia el que condiciona al resolver las que
inserta  al usuario a pasar de situaciones  expres
estudiante los niveles planteadas. an.
en la inferiores a niveles Producto Produ
programaci méas complejos en presentado  cto
On orientada forma  secuencial presen
a objetos. empleando las tado

mismas

herramientas aqui
suministradas. Se
realiza una
introduccion a la
programacion
orientada a objetos
por la
representacion
mucho mas facil de
los elementos de la
realidad.

Nivel al que llegan
los estudiantes.
Retroalimentacion
del docente en
relacién a la légica
empleada en
programar el robot
virtual del video

juego...

Modulo Linea  de 20 -equipos de Desempefio de los Las Diario


https://play.google.com/store/apps/details?id=com.lego.mindstorms.fixthefactory&hl=es
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Robotica
1.

Sesion 3
Aula

virtual

tiempo, computo de la
sobre la sala de
evolucion informatica de la
histérica de institucion,  red
la robdtica.  wi-fi con

conexion a

internet, paquete

de Office, guia de
aprendizaje:
titulada Actividad
3 Robotica
disponible en el
aula virtual.

Breve explicacién
de la evolucién
historica de
robdtica,
disponible en la
etiqueta
EVOLUCION
HISTORICA DE
LA ROBOTICA:
https://prezi.com/j
edix4oyb9tw/hist
oria-de-la-
robotica-1950-a-
2013/

Recursos web

gratis:

estudiantes en la
competencia de
solucion de
problemas : la
estrategia empleada
para representar la
situacion planteada,

identificar el
problema y
explicarlo,

formular la
hipétesis,
establecer las

estrategias
alternativas para la

solucion, planificar

y  decidir las
estrategias,
desarrollar la
intervencion 0
producto, para
comunicar los
resultados
alcanzados,
evaluarlos y

redisefarlos de ser

posible.

Producto que
presentan: una
linea de tiempo

acciones de
los
estudiantes
en clase, en
el  ambito
virtual y lo
que
expresan.
Recursivida
d para
resolver la
situacion
planteada.
Producto
presentado.

de
clase
del
profes
or.
Matri
z de
seqgui
mient
0,
dispo
nible
en
anexo
2.


https://prezi.com/jedix4oyb9tw/historia-de-la-robotica-1950-a-2013/
https://prezi.com/jedix4oyb9tw/historia-de-la-robotica-1950-a-2013/
https://prezi.com/jedix4oyb9tw/historia-de-la-robotica-1950-a-2013/
https://prezi.com/jedix4oyb9tw/historia-de-la-robotica-1950-a-2013/
https://prezi.com/jedix4oyb9tw/historia-de-la-robotica-1950-a-2013/
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http://www.read

writethink.org/fil

es/resources/inte

ractives/timeline
2/
http://www.tiki-

toki.com/

http://www.timet

oast.com/

electrénica
teniendo en cuenta
las condiciones

dadas en la guia

Modulo
1.

Robotica
1.

Sesion 4
Salon de
tecnolog

ia

ROBOLAB
, Pilot 1 “a
detenerse a

tiempo”

16 Equipos de
cémputo del salon
de tecnologia de

la institucion, red

wi-fi con
conexion a
internet, paquete
de Office,
software

especializados
LEGO DIGITAL
DESIGNNER vy
ROBOLAB, Kit
didacticos LEGO
sobre robotica, 48
pilas AA
recargables, guia
de aprendizaje:
titulada

ROBOLAB, Pilot

Desempeiio de los
estudiantes en la
competencia de
solucion de
problemas: la
estrategia empleada
para representar la
situacion planteada,
identificar el
problema,

comprenderlo y

explicarlo,

formular la
hipétesis,
establecer las

estrategias

alternativas para la
solucion, planificar
y  decidir las

estrategias,

Las
acciones de
los
estudiantes
en clase, en
el  ambito
virtual y lo
que
expresan.
Recursivida
d para
resolver la
situacion
planteada.
Producto

presentado.

Las
accion
es de
los
estudi
antes
en
clase
y lo
que
expres
an.
Produ
cto
presen

tado


http://www.readwritethink.org/files/resources/interactives/timeline_2/
http://www.readwritethink.org/files/resources/interactives/timeline_2/
http://www.readwritethink.org/files/resources/interactives/timeline_2/
http://www.readwritethink.org/files/resources/interactives/timeline_2/
http://www.readwritethink.org/files/resources/interactives/timeline_2/
http://www.tiki-toki.com/
http://www.tiki-toki.com/
http://www.timetoast.com/
http://www.timetoast.com/
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1 “a detenerse a
tiempo”,

suministrada  en
fisico por el
docente y
disponible en el
aula virtual en la
etiqueta

TECNOLOGIA-

RECURSOS.

desarrollar la
intervencion 0
producto, para
comunicar los
resultados

alcanzados con,
evaluarlos y

redisefiarlos de ser
posible.
Producto que
presentan: teniendo
en cuenta las
condiciones dadas

en la guia.

Modulo
1.

Robotica
1.

Sesion 5
Aula

virtual

Mapa

conceptual

sobre

la

clasificacio

n de

robots

los

20 equipos de
computo de la
sala de

informatica de la

institucion,  red
wi-fi con
conexion a
internet, paquete

de Office, guia de
aprendizaje:
titulada Actividad
4 Robots
clasificacion
disponible en el
aula virtual.

Ejemplos en la

Desempefio de los
estudiantes en la
competencia de
solucion de
problemas: la
estrategia empleada
para representar la
situacion planteada,
identificar el
problema,

comprenderlo y

explicarlo,

formular la
hipétesis,
establecer las

estrategias

Las
acciones de
los
estudiantes
en clase, en
el  ambito
virtual y lo
que
expresan.
Recursivida
d para
resolver la
situacion
planteada.
Producto

presentado.

Diario
de
clase
del
profes
or.
Matri
z de
sequi
mient
0,
dispo
nible
en
anexo
2.
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CLASIFICACIO alternativas para la
N DE LOS solucién, planificar
ROBOTS y  decidir las

estrategias,

Software desarrollar la
informatico a intervencion 0
usar: producto, para
INSPIRATION  comunicar los
7.6 espafiol resultados
CMAP TOOLS alcanzados con,
MINDOMO evaluarlos y
redisefiarlos de ser
posible.
Producto que

presentan:  Mapa
conceptual sobre la
clasificacion de los
robots teniendo en
cuenta las

condiciones dadas

en la guia.
Moédulo ROBOLAB 16 equipos de Desempefio de los Las Las
2. , Pilot 2: computo del saléon estudiantes en la acciones de accion
temporizado de tecnologia de competencia de los es de
Robdtica res y la institucion, red solucién de estudiantes los
2. activacion  wi-fi con problemas: la en clase, en estudi
inicial  del conexion a estrategia empleada el ambito antes
Sesion 6 robot. internet, paquete para representar la virtual y lo en
Salén de de Office, situacién planteada, que clase

tecnolog software identificar el expresan. y lo
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ia especializados problema, Recursivida que
LEGO DIGITAL comprenderlo y d para expres
DESIGNNER vy explicarlo, resolver la an.
ROBOLAB, Kit formular la situacion Produ
didacticos LEGO hipotesis, planteada. cto
sobre robotica, 48 establecer las Producto presen
pilas AA estrategias presentado.  tado
recargables, guia alternativas para la
de aprendizaje: solucion, planificar
titulada y  decidir las
ROBOLAB, Pilot estrategias,
2, suministrada en desarrollar la
fisico por el intervencion 0
docente y producto, para
disponible en el comunicar los
aula virtual en la resultados
etiqueta alcanzados con,
TECNOLOGIA-  evaluarlos y
RECURSOS del redisefiarlos de ser
modulo 2 de posible.
Robdtica Producto que
presentan: teniendo
en cuenta las
condiciones dadas
en la guia.
Modulo  Folleto 20 equipos de Desempefio de los Las Diario
2. segun  los computo de la estudiantes en la acciones de de
seis tipos de sala de competencia de los clase
Robdtica robots méas informética de la solucion de estudiantes  del
2. utilizados. institucion,  red problemas: la en clase, en profes
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Sesion 7
Aula

virtual

wi-fi con
conexion a
internet, paquete
de Office, guia de
aprendizaje:
titulada Actividad
1 Robots
situacion
problema
disponible en el

aula virtual.

Software
informético a
usar:

Microsoft Office
Publisher 2010.

estrategia empleada
para representar la
situacion planteada,
identificar el
problema,

comprenderlo y

explicarlo,

formular la
hipétesis,
establecer las

estrategias
alternativas para la
solucion, planificar
y  decidir las
estrategias,

desarrollar la
intervencion 0
producto, para
comunicar los
resultados

alcanzados con,
evaluarlos y

redisefiarlos de ser

posible.
Producto que
presentan:  folleto

clasificacion de los
robots segun su
arquitectura

teniendo en cuenta

el  ambito
virtual y lo
que
expresan.
Recursivida
d para
resolver la
situacion
planteada.
Producto
presentado.

or.
Matri
z de
sequi
mient
0,
dispo
nible
en
anexo
2.
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las condiciones

dadas en la guia.

Modulo
2.

Robotica
2.

Sesion 8
Salon de
tecnolog

ia

ROBOLAB
, Pilot 3:
recorrer
pista de
pruebas,
reto y
distancia
para el
robot.

16 de

coémputo del salon

equipos

de tecnologia de

la institucion, red

wi-fi con
conexion a
internet, paquete
de Office,
software

especializados
LEGO DIGITAL
DESIGNNER vy
ROBOLAB, Kit
didacticos LEGO
sobre robotica, 48
pilas AA
recargables,
de aprendizaje:
titulada
ROBOLAB, Pilot

3, suministrada en

guia

fisico por el
docente y
disponible en el
aula virtual en la
etiqueta

TECNOLOGIA-

RECURSOS  del

Desempefio de los

estudiantes en la

competencia de
solucion de
problemas: la

estrategia empleada
para representar la
situacion planteada,
identificar el
problema,

comprenderlo y

explicarlo,

formular la
hipétesis,
establecer las

estrategias
alternativas para la

solucion, planificar

y  decidir las
estrategias,
desarrollar la
intervencion 0
producto, para
comunicar los
resultados
alcanzados con,
evaluarlos y

redisefarlos de ser

Las
acciones de
los
estudiantes
en clase, en
el  ambito
virtual y lo
que
expresan.
Recursivida
d para
resolver la
situacion
planteada.
Producto

presentado.

Las
accion
es de
los
estudi
antes
en
clase
y lo
que
expres
an.
Produ
cto
presen

tado
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modulo 2 de

Robotica

posible.

Producto que
presentan: teniendo
en cuenta las
condiciones dadas

en la guia.

Modulo
2.

Robotica
2.

Sesiéon 9
Aula

virtual

Infografia:
robots

androides

20 equipos de
computo de la
sala de

informatica de la

institucion,  red
wi-fi con
conexion a
internet, paquete

de Office, guia de
aprendizaje:
titulada Actividad
2 Informética
infografia
disponible en el

aula virtual.

Herramientas
web:
http://www.easel
dy/
https://infogr.am
/

http://create.visu

al.ly/

Desempefio de los
estudiantes en la
estrategia empleada
para representar la
situacion planteada,
identificar el
problema,

comprenderlo y

explicarlo,

formular la
hipétesis,
establecer las

estrategias
alternativas para la
solucion, planificar
y  decidir las
estrategias,

desarrollar la
intervencion 0
producto, para
comunicar los
resultados

alcanzados con,
evaluarlos y

Las
acciones de
los
estudiantes
en clase, en
el  ambito
virtual y lo
que
expresan.
Recursivida
d para
resolver la
situacion
planteada.
Producto

presentado.

Diario
de
clase
del
profes
or.
Matri
z de
sequi
mient
0,
dispo
nible
en
anexo
2.


http://www.easel.ly/
http://www.easel.ly/
https://infogr.am/
https://infogr.am/
http://create.visual.ly/
http://create.visual.ly/
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redisefarlos de ser

posible.

Producto que
presentan:
infografia de los
robots  androides

teniendo en cuenta
las condiciones

dadas en la guia.

Modulo ROBOLAB
2. , Pilot 4: “la

ruta es
Robdtica
2.

rectangular”

Sesion
10

Salon de
tecnolog

ia

16 de
coémputo del salon

equipos

de tecnologia de

la institucion, red

wi-fi con
conexion a
internet, paquete
de Office,
software

especializados

LEGO DIGITAL
DESIGNNER vy
ROBOLAB, Kit
didacticos LEGO
sobre robotica, 48
AA

guia

pilas
recargables,
de
titulada
ROBOLAB, Pilot

4, suministrada en

aprendizaje:

Desempefio de los
estudiantes en la

competencia de
solucion de
problemas: la

estrategia empleada
para representar la
situacion planteada,
identificar el
problema,

comprenderlo y

explicarlo,

formular la
hipotesis,
establecer las

estrategias
alternativas para la

solucion, planificar

y  decidir las
estrategias,
desarrollar la

Las
acciones de
los
estudiantes
en clase, en
el  ambito
virtual y lo
que
expresan.
Recursivida
d para
resolver la
situacion
planteada.
Producto

presentado.

Las
accion
es de
los
estudi
antes
en
clase
y lo
que
expres
an.
Produ
cto
presen

tado
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fisico por el intervencion 0
docente y producto, para
disponible en el comunicar los
aula virtual en la resultados
etiqueta alcanzados con,
TECNOLOGIA-  evaluarlos y
RECURSOS del redisefiarlos de ser
modulo 2 de posible.
Robdtica Producto que
presentan: teniendo
en cuenta las
condiciones dadas
en la guia.
Mobdulo  Folleto 20 equipos de Desempefio de los Las Diario
2. estructura computo de la estudiantes en la acciones de de
del robot, sala de competencia de los clase
Robdtica sensores. informatica de la solucién de estudiantes  del
2. institucion,  red problemas: la en clase, en profes
wi-fi con estrategia empleada el  ambito or.
Sesion conexion a para representar la virtual y lo Matri
11 internet, paquete situacion planteada, que z de
Aula de Office, guia de identificar el expresan. sequi
virtual aprendizaje: problema, Recursivida mient
titulada Actividad comprenderlo y d para o,
3 Informética explicarlo, resolver la dispo
Folleto estructura formular la situacion nible
del robot hipdtesis, planteada. en
disponible en el establecer las Producto anexo
aula virtual. estrategias presentado. 2.

alternativas para la
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Software
informatico a
usar:

Microsoft Office
Publisher 2010.

solucion, planificar
y  decidir las
estrategias,

desarrollar la
intervencion 0
producto, para
comunicar los
resultados

alcanzados con,
evaluarlos y

redisefiarlos de ser

posible.
Producto que
presentan:  folleto

estructura de los
robots teniendo en
cuenta las
condiciones dadas

en la guia.

Modulo ROBOLAB 16 equipos de
2. , Pilot cémputo del salon
“reto: de tecnologia de
Roboética subida” la institucion, red
2. wi-fi con
conexion a
Sesion internet, paquete
12 de Office,
Salon de software
tecnolog especializados
ia LEGO DIGITAL

Desempefio de los
estudiantes en la
competencia de
solucion de
problemas: la
estrategia empleada
para representar la
situacion planteada,
identificar el
problema,

comprenderlo y

Las
acciones de
los
estudiantes
en clase, en
el  ambito
virtual y lo
que
expresan.
Recursivida

d para

Las
accion
es de
los
estudi
antes
en
clase
y lo
que

expres
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DESIGNNER vy explicarlo, resolver la an.
ROBOLAB, Kit formular la situacion Produ
didacticos LEGO hipotesis, planteada.  cto
sobre robdtica, 48 establecer las Producto presen
pilas AA estrategias presentado.  tado
recargables, guia alternativas para la
de  aprendizaje: solucion, planificar
titulada y  decidir las
ROBOLAB, Pilot estrategias,
4 “reto: en desarrollar la
subida”, intervencion 0
suministrada en producto, para
fisico por el comunicar los
docente y resultados
disponible en el alcanzados con,
aula virtual en la evaluarlos y
etiqueta redisefiarlos de ser
TECNOLOGIA-  posible.
RECURSOS del Producto que
modulo 2 de presentan: teniendo
Robotica en cuenta las
condiciones dadas
en la guia.
Modulo  Mapa 20 equipos de Desempefio de los Las Diario
2. mental computo de la estudiantes en la acciones de de
sensores de sala de competencia de los clase
Robotica los robots informatica de la solucion de estudiantes  del
2. institucién,  red problemas: la en clase, en profes
wi-fi con estrategia empleada el  ambito or.
Sesion conexion a para representar la virtual y lo Matri
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13
Aula

virtual

internet, paquete
de Office, guia de
aprendizaje:

titulada Actividad
5 sensores
disponible en el

aula virtual.

Software
informético a
usar:
INSPIRATION
7.6 espafiol,
CMAP TOOLS
y/o MINDOMO

situacion planteada,
identificar el
problema,

comprenderlo y

explicarlo,

formular la
hipotesis,
establecer las

estrategias

alternativas para la
solucion, planificar
y  decidir las

estrategias,

desarrollar la
intervencion 0
producto, para
comunicar los
resultados

alcanzados con,
evaluarlos y
redisefiarlos de ser
posible.

Producto que
presentan:  mapa
mental con los
sensores de los
robots teniendo en
cuenta las
condiciones dadas

en la guia.

que
expresan.
Recursivida
d para
resolver la
situacion
planteada.
Producto

presentado.

z de
segui
mient
0,
dispo
nible
en
anexo
2.
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Modulo
2.

Robética
2.

Sesion
14

Salon de
tecnolog

ia

ROBOLAB
, Inventor:
“Acrobot

fase 17

16 equipos de
coémputo del salon
de tecnologia de
la institucion, red
wi-fi con
conexion a
internet, paquete
de Office,
software

especializados

LEGO DIGITAL
DESIGNNER vy
ROBOLAB, Kit
didacticos LEGO
sobre robdtica, 48
AA

guia

pilas
recargables,
de aprendizaje:
titulada
ROBOLAB,
Inventor:
“Acrobot fase 17
suministrada en
fisico por el
docente y
disponible en el
aula virtual en la
etiqueta
TECNOLOGIA-

RECURSOS  del

Desempefio de los
estudiantes en la
competencia de
solucion de
problemas: la
estrategia empleada
para representar la
situacion planteada,
identificar el
problema,

comprenderlo y

explicarlo,

formular la
hipotesis,
establecer las

estrategias
alternativas para la

solucion, planificar

y  decidir las
estrategias,
desarrollar la
intervencion 0
producto, para
comunicar los
resultados
alcanzados con,
evaluarlos y

redisefarlos de ser
posible.

Producto que

Las
acciones de
los
estudiantes
en clase, en
el  ambito
virtual y lo
que
expresan.
Recursivida
d para
resolver la
situacion
planteada.
Producto

presentado.

Las
accion
es de
los
estudi
antes
en
clase
y lo
que
expres
an.
Produ
cto
presen
tado
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modulo 2 de

presentan: teniendo

Robotica en cuenta las
condiciones dadas
en la guia.
Modulo  Foro virtual 20 equipos de Desempefio de los Las Diario
2. de debate computo de la estudiantes en las acciones de de
sobre  las sala de respuestas, réplicas los clase
Robdtica tres leyes de informatica de la y  maneras de estudiantes  del
2. la robdtica institucion, red expresarse en el ambito profes
de Isaac  wi-fi con participando en el virtual y lo or.
Sesion Asimov. conexion a foro, atendiendo a que Matri
15 internet, paquete los  componentes expresan. z de
Aula de Office, guia de teoricos y Recursivida segui
virtual aprendizaje: conceptuales d para mient
titulada Foro brindados  como exponer y o,
leyes  de la ayuda sustentar dispo
robotica Producto que sus puntos nible
disponible en el presentan: de vista. en
aula virtual. Participaciones en anexo
Ayuda visual: el FORO, 2.
https://youtu.be/x  debatiendo  como

019EpjxQfc
https://youtu.be/i8

hHkVVyARS

Apoyo didactico
en el banner
FORO vy espacio

de discusion

minimo a dos de
sus compaferos y
teniendo en cuenta
las condiciones

dadas en la guia.
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Modulo ROBOLAB
2. :

“Acrobot
Robotica fase 2”

2.

Sesion
16

Salon de
tecnolog

Ve

1a

Inventor:

16 equipos de
coémputo del salon
de tecnologia de

la institucion, red

wi-fi con
conexion a
internet, paquete
de Office,
software

especializados

LEGO DIGITAL
DESIGNNER vy
ROBOLAB, Kit
didacticos LEGO
sobre robotica, 48
AA

recargables, guia

pilas
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Inventor:
Inventor:
“Acrobot fase 2”
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fisico por el
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aula virtual en la
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competencia de
solucion de
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para representar la
situacion planteada,
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problema,

comprenderlo y

explicarlo,

formular la
hipétesis,
establecer las

estrategias
alternativas para la

solucion, planificar

y  decidir las
estrategias,
desarrollar la
intervencion 0
producto, para
comunicar los
resultados
alcanzados con,
evaluarlos y

redisefarlos de ser

Las
acciones de
los
estudiantes
en clase, en
el  ambito
virtual y lo
que
expresan.
Recursivida
d para
resolver la
situacion
planteada.
Producto

presentado.

Las
accion
es de
los
estudi
antes
en
clase
y lo
que
expres
an.
Produ
cto
presen

tado



Robdtica Educativa en la Competencia de Solucién de Problemas Empleando un Ambiente
de Aprendizaje B-Learning

etiqueta
TECNOLOGIA-
RECURSOS del

modulo 2 de

posible.
Producto que
presentan: teniendo

en cuenta las

Robotica condiciones dadas
en la guia.
Mobdulo  Infografia: 20 equipos de Desempefio de los Las Diario
2. los robots cémputo de la estudiantes en la acciones de de
mas sala de competencia de los clase
Robotica avanzados  informatica de la solucion de estudiantes  del
2. institucion,  red problemas: la en clase, en profes
wi-fi con estrategia empleada el  ambito or.
Sesion conexion a para representar la virtual y lo Matri
17 internet, paquete situacion planteada, que z de
Aula de Office, guia de identificar el expresan. sequi
virtual aprendizaje: problema, Recursivida mient
titulada Actividad comprenderlo y d para o,
7 Los robots mas explicarlo, resolver la dispo
avanzados formular la situacion nible
disponible en el hipotesis, planteada. en
aula virtual. establecer las Producto anexo
Ayuda visual: estrategias presentado. 2.

https://www.yout

ube.com/watch?
v=p5fZYEBTdI

Q

Herramientas
web:

http://www.easel

alternativas para la

solucion, planificar

y  decidir las
estrategias,

desarrollar la
intervencion 0
producto, para
comunicar los



https://www.youtube.com/watch?v=p5fZYEBTdlQ
https://www.youtube.com/watch?v=p5fZYEBTdlQ
https://www.youtube.com/watch?v=p5fZYEBTdlQ
https://www.youtube.com/watch?v=p5fZYEBTdlQ
http://www.easel.ly/
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dy/
https://infogr.am

[

http://create.visu

al.ly/

resultados
alcanzados con,
evaluarlos y

redisefarlos de ser

posible.

Producto que
presentan:
Infografia: Los
robots mas
avanzados,

teniendo en cuenta
las condiciones

dadas en la guia.

Modulo

Robética
2.

Sesion
18

Salon de
tecnolog
jay Aula

virtual

Guia de
aprendizaje
a manera de
carrera de
observacion
para aplicar
los recursos
web,
ROBOLAB
y diversas
herramienta
s

tecnologicas

20

referencia

Tableta
ZTE

con el video juego

Fix Factory.

8 equipos de

coémputo del salon

de tecnologia de

la institucion, red

wi-fi con
conexion a
internet, paquete
de Office,
software

especializado
ROBOLAB, 8
Kit
LEGO

didacticos

sobre

Desempefio de los
estudiantes en la
competencia de
solucion de
problemas: la
estrategia empleada
para representar la
situacion planteada,
identificar el
problema,

comprenderlo y

explicarlo,

formular la
hipotesis,
establecer las

estrategias

alternativas para la

Las
acciones de
los
estudiantes
en clase, en
el  ambito
virtual y lo
que
expresan.
Recursivida
d para
resolver la
situacion
planteada.
Producto

presentado.

Las
accion
es de
los
estudi
antes
en
clase
y lo
que
expres
an.
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cto
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tado
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robotica, 48 pilas solucién, planificar

AA recargables, y  decidir las

guia de estrategias,

aprendizaje: desarrollar la
titulada Actividad intervencion 0
8 de informéticay producto, para
tecnologia, comunicar los

suministrada en resultados

fisico por el alcanzados con,
docente y evaluarlos y
disponible en el redisefarlos de ser
aula virtual en la posible.

etiqueta Producto que
INFORMATICA- presentan: teniendo
RECURSOS del en cuenta las
modulo 2 condiciones dadas

en la guia.

Referente a esta experiencia y lo que se expone en la anterior tabla son los aspectos
que se observaron en los estudiantes al realizar las actividades propuestas en las unidades
didacticas, la interaccion de ellos con la herramientas tecnoldgicas usadas (ROBOLAB,
herramientas web, Aula virtual y todos los recursos aqui disponibles) para implementar el
instrumento de seguimiento para el desempefio de la competencia de solucién de problemas
con robdtica educativa en el area de tecnologia e informatica. Todo esto se describid
haciendo uso de las observaciones hechas en el diario de clase del profesor, las respuestas

de las practicas llevadas a cabo en clase y en las actividades del ambiente virtual en cada
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una de las sesiones. Finalmente se describid seleccionando las expresiones y acciones de
los estudiantes que tengan referencia a lo que se dese6 observar; estrategia empleada para
representar la situacion planteada, como identifican el problema, lo comprende y explica,
formula la hipotesis, establece las estrategias alternativas para la solucién, planifica y
decide las estrategias, desarrolla la intervencién o producto para comunicar los resultados
alcanzados, evaluarlos y redisefiarlos de ser posible en el robot realizado o en la situacion

propuesta.

La matriz de evaluacién de desempefio de la competencia de solucion de problemas
fue llevada solo por el investigador, realizando un seguimiento en el desempefio de la
competencia de solucién de problemas con roboética educativa en el area de tecnologia e
informética en el ambiente de aprendizaje B-Learning. Los estudiantes en las préacticas de
aula llenaron una ficha de seguimiento, denominada Formato de practicas ROBOLAB,
como se parecia en el anexo 17, en el cual plasmaron de forma explicita los componentes
pedagdgicos que hacen parte de la competencia de solucion de problemas, tales como:
Objetivo de la actividad o situacion problema planteada, mapa del problema para la cual
llenaron una plantilla en el programa informatico INSPIRATON 7.6 sobre solucion de
problemas, posteriormente realizaron la explicacion del funcionamiento o solucién final
propuesta, enseguida explicaron la secuencia de programacion que les permitid llegar a la
solucion del problema planteado y finalmente realizando el grafico de la solucion obtenida,
en este punto los estudiantes tenian la posibilidad de dar su respuesta mediante el programa
informéatico LEGO DIGITAL DESIGNNER, realizar un Stop Motion (Wikimedia, 2015), o

subir un video a YouTube con el trabajo hecho en clase. Se retroalimento a los educandos
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no solo con la valoracion numérica, si no con unas observaciones del docente en relacién al
producto presentado y a los diferentes factores a los que se enfrentaron los estudiantes para

su realizacion.

9.3. Poblacion y muestra.

El universo de la presente investigacion se encuentra constituido principalmente por los
estudiantes de grado once del 1.E.D. Colegio José francisco Socarras, la implementacion
fue llevada a cabo con 40 estudiantes de grado 1103 de la jornada de la mafiana, son
adolescentes entre 15 y 18 afios de edad aproximadamente, repartidos entre 24 nifios y 16
nifias, que para su participacion se solicitd permiso a sus acudientes y a ellos mismos por

escrito, como se aprecia en el anexo 15.

9.4. Técnicas de recoleccion de datos.

e El diario del profesor

e Laobservacion participante

e El analisis de contenidos de documentos primarios como guias de aprendizaje y
actividades, con sus adecuados registros fotograficos y respuestas arrojadas en los

ambitos virtual y presencial
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9.5. Método de analisis.

Triangulacién de espacios y tiempos: Se trata de aplicar las técnicas de recogida de
informacidn (observacidn, entrevista y analisis documental) en diferentes espacios y

tiempos, para ver si los resultados obtenidos son consistentes (Alzina, 2004).

9.6. Consideraciones éticas.

Para el desarrollo del proyecto de investigacion, como se trabajo con una poblacion
estudiantil se atendieron los componentes de:

-Convivencia

-Dignidad

-Privacidad

-Sensibilidad de personas

Dentro del marco de los métodos de investigacion en el aula para la participacion,
colaboracion y negociacion, Kemmis y McTaggart (1981: 43-44) (Téjar, 2000) los
principios que se persiguieron (recogidos también por Hopkins, 1985:165-167) son:

- Observar el protocolo

- Involucrar a los participantes

- Negociar con todos los afectados

- Conseguir autorizacion expresa antes de observar
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- Obtener autorizacion expresa antes de examinar ficheros, correspondencia u otros
documentos

- Negociar las descripciones del trabajo de la gente

- Negociar los puntos de vista de los otros (por ejemplo, en las comunicaciones)

- Obtener autorizacion explicita antes de usar citas

- Negociar los informes segun a quien van dirigidos

- Aceptar la responsabilidad de mantener la confidencialidad

- Conservar el derecho a publicar el trabajo

- Que los principios de procedimiento sean conocidos y vinculantes

Atendiendo a esta serie de principios se elaboraron una serie de instrumentos especificos
referidos al permiso institucional, consentimiento informado para profesores,
consentimiento informado para padres y asentimiento informado como se pueden apreciar

en los anexos 15, 18 y 19.
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10. CRONOGRAMA.

Se presenta la siguiente tabla con las actividades realizadas, pero para ser mas precisos con

las fechas, cumplimiento, recursos y demas componentes se pueden apreciar en la tabla 2.

Tabla 22. Cronograma de actividades

~ 2016
et [l RTRIZ Df haehOST o 5 i)
i T T T T T T T 7T 1T T T T T T T 1T T T
Nombre Fecha deinicio | Fecha de fin M ago sep ot nov dic ene feb mar abr may jun Ul a00 sep oot nov dic ene feb mar abr
. #51
[=-© ROBOTICA EDUCATIVA EN EL DESARROLLO DE LA COMPET.. 1/09/14 15/01/16 360 175%]
#54
[ o FASE 1:MATRIZ DE DIAGNOSTICO 1/09/14 23/10/14 39 | o [—
#0
@ Disefio de una matriz dirigida a docentes parala.. 1/09/14 24/09/14 18 100%]
1
i--o Implementat los instrumentos desde la matriz Ti.. 25/09/14 3/10/14 7
(10ps] B {Equipe de compute, saftware procesador de tedo, intemet, comaos personales, Google docs }
i . - #4
- o Andlisis de los datos obtenidos con la matriz Tic d...7/10/14 15/10/14 7
(fioos ] B fEquipe de computs, seftware procesador de tedo y hojas de caleulo}
‘o Formular el plan estratégico y la metodologia de ... 16/10/14 23/10/14 [ 100 ] L plocibadol ]
#65
[ @ FASE Z: ENCUESTA INICIAL A ESTUDIANTES 2/03/15 15/12/15 207 10041
|
(- ¢ Disefio de la encuesta sobre los recursos didactic... 2/03/15 15/12/15 207 {10081 il
N
-9 Implementacidn o aplicacion de la encuesta s... 2/03/15 8/12/15 202 i 1
[100% ] {Equige de computo, softwa)
“-o Andlisis de los datos obtenidos con la encuest... 9/12/15 15/12/15 5 i
[100%] @ {Equipe de computo, soth
P A #38
= FASE 3: DISEND PEDAGOGICO DEL AULA YIRTUAL 5/12/14 6/02/15 46
=] /12/ /02/ (75 | P—
17
-0 Establ I trategi til | aula virt...5/12/14 30/01/15 41
Rsbleterlzilettz ot zaren el a2 fo1f 125+ | M {Equipo de computo. software procesador de texto }
#13
-0 Disefio de | dul tividades,tall o 8/12/14 6/02/15 46
¢ Disefio de los modulos con actividades talleres, g.. 12/ 102/ 150 | [ {Equipo de computo, softnare procesadar de texto. intemet y Google docs }
. p #62
[ o FASE 4: DISEND E IMPLEMENTACION MODULD 1 MECAN...3/02/15 28/05/15 83 |53y P—
#61
@ Disefio del modulo 1 en el aula virtual sobre mec.., 3/02/15 23/02/15 15 M |
1100t ] B tEquipas de computo, sottnare eepecializadn tredes sociales, mandle, pagin Web, wiis
7 . #26
@ Implementacién del modulo 1 sobre mecanismos... 24/02/15 22/04/15 42
[100%] {Equipos de computs, softiare especializado lego data, kits de lego, viden
" . . #28
-o Evaluacion y analisis de las actividades desarroll... 4/03/15 28/05/15 62 A T A LRI TRR AR A BRI I AR
_— A a A #30
0 DoCalore i od e o ol 1/05/15 & |01t | [om—] Equipos de computo, softuare especializado (iades fociales, moodle, pag
" P . #£234
-o Evaluacion y analisis de las actividades desarroll... 4/03/15 28/05/15 62 {50% | R [Equipos e comput, guiasde aprendizaje roflab y matiz s
o a a #32
gl rkre ansiielamatriz tah et gt Ly ZeS G & [30% | [— ] fVideo proyector, materiales espesializads legd dactatebolab, quizs
-0 Analisis de practicas con lego Dacta registradas ... 9/02/15 27/05/15 8 L |
[70% ] ] {Equipes de computo, sofbware espesializado (fedes soviales, moodl
[ o FASE 5 DISENO E IMPLEMENTACION MODULD 2 ROBAT...1/05/15 14/10/15 119 L —”4
- o Disefio del modulo 2 en el aula virtual sobre robots 1/05/15 28/05/15 20 il |
185% ) == (Equipos de computo, sofware especializada (fedes sociales, mood]
-8 Implementacion del modulo 2 sobre robética, co... 29/05/15 8/10/15 95 L]
[40%1] TVideo proyestor, materiales especializad
- © Evaluacion y analisis de |as actividades desarroll.. 29/05/15 2/10/15 91 il
[35% ] — {Equipos de vomputy. sofhuare especializ.
- o Aplicacion de la matriz, tabla de registro de las pr...28/05/15 1/10{15 91 i 11
[60% ] l_—‘ {Equipos de computp, sefhuare especializ:
#67
- Analisis de practicas con lego Dacta registradas ... 29/05/15 14/10/15 99
[G0%] '_—| {Equipo de compto, sofhare procesad|
#128
[ @ FASE 6: CONCLUSIONES 9/12/15 15/01/16 28 ae ] J—
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11. RESULTADOS ESPERADOS.

Mediante una serie de productos finales de los educandos, se realizé una evaluacion
que permitio establecer el nivel de desempefio en la competencia de solucion de problemas,
gracias a la implementacion de la rabrica y la matriz de valoracién disefiada por el

investigador.

12. CONCLUSIONES

El entorno virtual de ensefianza aprendizaje, complementario para la estrategia B-Learning,
permite generar novedosos espacios de formacion dentro del sistema tradicional de
educacién logrando un aprendizaje autonomo y significativo fomentando la creatividad e
innovacion de los educando en las respuestas ante las situaciones problematicas planteadas,
de tal forma que al decodificar los resultados de la implementacién de la rubrica de
valoracion y seguimiento de la competencia de solucion de problemas disefiada por el
docente — investigador, se logré determinar del &mbito virtual (aula virtual de la institucién
educativa) que la estrategia implementada por los estudiantes para solucionar los problemas
propuestos cumplié con las 9 las fases o etapas propuestas por el investigador que permiten

solucionar problemas con tecnologia, dado que:

e Identificaron el problema o situacion problema de forma inmediata describiendo sus
caracteristicas mas importantes asociando y explicando cada una de las
caracteristicas determinando su grado de relevancia en razon al problema.

Trabajando de forma coordinada los integrantes de cada equipo, que se conformaron
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para este &mbito. En algunas oportunidades el docente los orientaba mediante
preguntas inquietantes relacionadas con el tema.

e Comprendieron y explicaron el problema con sus propias palabras empleando
términos cotidianos, con ejemplos o de situaciones similares de su entorno.

e Formularon hipotesis claras en razones de causa, para debatir con sus pares, los
posibles efectos al solucionar el problema de una u otra manera.

e Idearon las estrategias alternativas para la solucion de problemas utilizando las
“lluvias de ideas” como técnica de trabajo preponderante, empleando la informacién
recopilada o sugerida desde distintas fuentes electronicas.

e Decidieron la estrategia mas adecuada o pertinente al identificar mediante el error y
el acierto en la herramienta web u ofimatica seleccionada o sugerida.

e Desarrollaron la intervencion haciendo uso de todos los aprendizajes alcanzados
gracias a las etapas anteriormente transitadas, lo cual les permitié obtener resultados
de buena calidad, disefio, forma y contenido adecuado.

e Comunicaron los educandos sus resultados alcanzados mediante las plenarias
propuestas exponiendo a sus compafieros los productos a los que llegaron. Dado que
las actividades fueron desarrolladas a través del aula virtual de la institucion, se
descargaron los productos entregados por los estudiantes y se seleccionaron al azar
algunos para su exposicion lo cual permiti6 aportar desde diferentes puntos de vista
a los productos finales de los estudiantes.

e Evaluaron los logros y en algunos casos plantearon mejoras o redisefios a sus

producciones, situacion que propicio una interaccion entre los participantes mucho
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maés dindmica, dado que los estudiantes con mejores resultados les explicaron a sus
comparfieros como llegaron a esos resultados.

e Mediante los mapas de ideas elaborados por el profesor con ayuda de los
estudiantes empleando los productos finales, fue posible establecer su nivel

desempefio final en la competencia de solucion de problemas.

Para el ambito presencial gracias a la rabrica de valoracion y seguimiento de la
competencia de solucion de problemas y empleando el material didactico de LEGO en el
kit de ROBOLAB, a los estudiantes les fue mas facil desenvolverse en este espacio en la
situacion problematica planteada gracias al trabajo en equipo, lo que logro conducir a los
jévenes a unos mejores resultados, eficiencia en tiempos, optimizar recursos y distribuir
equitativamente las responsabilidades y trabajo en el grupo, ya que se apoyaron en el
formato disefiado por el investigador para este tipo de sesiones cumpliendo en buena
medida con las 9 las fases o etapas para solucionar problemas con tecnologia propuestas

por el investigador en el instrumento de seguimiento, dado que:

e Identificaron el problema o situacion problema de forma inmediata, ya que en este
ambito fue descrita y explicada por el docente para dejar claro el objetivo de cada
actividad y los productos finales esperados. Propiciando un trabajo coordinado entre
los integrantes de cada equipo.

e Comprendieron y explicaron el problema con sus propias palabras empleando

términos cotidianos, con ejemplos o de situaciones similares de su entorno.
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Aportando sus hallazgos a la construccion del mapa del problema sugerido con el
programa informatico INSPIRATION 7.6 Espafiol.

e Empleando el mapa del problema del programa informéatico INSPIRATION 7.6
Espariol, formularon hipotesis claras en razones de causa, para debatir con sus pares
los posibles efectos al solucionar el problema de una u otra manera. Usando las
casillas correspondientes ante las soluciones y con cada una de ellas sus efectos.

e Idearon las estrategias alternativas para la solucidn utilizando las “lluvias de ideas”
como técnica de trabajo, empleando la informacién recopilada o sugerida desde
distintas fuentes electronicas.

e Decidieron la estrategia mas adecuada o pertinente, al identificar mediante el error y
acierto ante las situaciones problematicas propuestas, dirigida hacia la mejor
solucion, medida en términos de eficiencia y eficacia. La primera si lograban
solucionar el problema en menos tiempo y/ menor nimero de etapas en la
programacion. En segundo lugar, eficacia, ya que en la mayoria de las situaciones
planteadas “retos” los jovenes lograban cumplir con la tarea asignada, alcanzando el
objetivo propuesto con la actividad.

e Desarrollaron la intervencion, disefiando, construyendo y programando sus robots
para cumplir con el “reto” propuesto, utilizando los aprendizajes alcanzados gracias
a las etapas anteriormente transitadas, obteniendo resultados eficientes y eficaces,
como ya se explicaron con anterioridad.

e Comunicaron los educandos los resultados alcanzados mediante las plenarias
propuestas exponiendo a sus compafieros los productos a los que llegaban.

Abriendo espacios para el debate y aporte constructivo de los resultados obtenidos.
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e Evaluaron los logros y en algunos casos plantearon mejoras o redisefios a sus
producciones, convirtiéndose en una “lucha” por el mejor disefio y solucion mas
efectiva en términos de tiempo y facilidad de programacién, situacion que propicio
una interaccion entre los participantes mucho mas emprendedora, dado que los
estudiantes con mejores resultados les explicaron a sus compafieros como llegaron a
eso0s resultados.

e Mediante los productos finales se pudo establecer el nivel del desempefio final de
los educandos en la competencia de solucion de problemas y en las demas

competencias propuestas por la investigacion.

Los anteriores resultados permiten visibilizar a la matriz de seguimiento del desempefio de
la competencia de solucion de problemas con tecnologia, como un instrumento adecuado en
los procesos académicos del area de tecnologia e informatica de cualquier institucion
educativa ya que un docente la puede implementar en su ambito de trabajo, para seguir y
establecer las estrategias adecuadas para mejorar el desempefio de los estudiantes en esta
competencia especifica y en otras mencionadas con antelacion en el apartado de la
descripcion de la estrategia aqui implementada, de tal forma que los resultados
consolidados por la presente investigacion que ratifican su validez, confiablidad, caracter
novedoso Yy practico para el area de estudio en mencion, incorporandola como agente de

mejora en los procesos de ensefianza y aprendizaje.



Robdtica Educativa en la Competencia de Solucién de Problemas Empleando un Ambiente
de Aprendizaje B-Learning

13. APRENDIZAJES ALCANZADOS.

Durante el presente semestre como estudiante de la Maestria en Proyectos
Educativos mediados por TIC, dos asignaturas, aportando en forma directa a la

investigacion, a continuacion, se detalla cada una de ellas:

Evaluacion de proyectos educativos mediados por TIC, me permitio realizar la
evaluacion eficiente y con los pardmetros mas rigurosos de mi ambiente de aprendizaje.
Mostrandome algunos desaciertos y fortalezas que no habia sido tenido en cuenta con

anterioridad.

Proyecto de investigacion profesoral — G2V Multialfabetizaciones SXXI:
destacandose una entrevista presencial realizada por la tutora de la investigacion quien
dedico una jornada completa de aproximadamente 8 horas a los estudiantes que ella asesora
para sortear preguntas, desaciertos e inquietudes trabajando en grupo para mejorar en los
aspectos de la estructura del proyecto, el enfoque directo y puntual a mi tematica tratada, a
la pregunta de investigacion, los objetivos general y especificos, las recomendaciones dadas
en el disefio de la estrategia al momento de implementar el Ambiente de Aprendizaje (AA)
y de las observaciones generales respecto a lo desarrollado y plasmado en el documento de

Avance del proyecto de investigacion.
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Tutoria de ambientes virtuales de aprendizaje, desafortunadamente dio inicio solo hace dos
semanas, el 03 de noviembre y por tanto su aporte a la fecha no es tan significativo o
notorio.
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AnNexos

Anexo 1. Matriz de seguimiento de la competencia de solucién de problemas y Formato de practicas ROBOLAB

LEARNING
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: | ACEPTABLE [ Enire 60y74 |
ESCALA DE VALORACION {15 a 100) ACEPTABLE Enire 60 y 74

EXCELENTE Enire 21 y 100

Bibliografia

IMEM. (35 de sgestode 2002, muneducosiin Publcosones Obtenidode mineducacion Publicaciores: http:www. mired ucaciongoy co/l 621 /a tickes- 160015 _amw hivo_ pif. pd f

Chum hes, &, {20606). Tazonoma de Boom par bermdigtal Edvtsbn fecupersds, 11,
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L Eipleste]

ArTAS

|\I__E_. J R E.r heis Soi F!:-ég

Area de, %@L@gﬁ
Actividad LEGO

eme: | | rFecha

|| romeRo DE CAta UTLEADA

INTEGRANTES DEL
GRUPD

DOCENTE: MELSON CARDENAS FONSECA

OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROELEMA:

EXPLICACION DEL FUNCIONAMIENTO Y/ O

MAPA DEL PROBLEMA SOLUCION FINAL PROPUESTA

GRAFICO DE LAS VENTANAS CON LA

CALIFICACION

PROGRAMACION DE ROBOLAB 2.5.4 GRAFICO DEL MONTAJE REALIZADO

JCALCULOS FISICO- MATEMATICOS

OBSERVACIONES DEL DOCENTE:
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Anexo 2. Piloto 1 el Acrobot- Construccion del Acrobot paso a paso

Instrucciones para construir
paso a paso e Acrobot

Y 1. Pora cele paz rocmbics:

= b
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e

W 1 e
"

Viga Ix8
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] '.__i-
e

oo los sapigs
CONGEONTS s g,

Cobm las vigs 128 oqui

Qdocta
Copla Meesira — .

Instrucciones para construir

paso a paso el Acrobot

-

M r
e £3iga conacior i

Caloca i on | porte
nfarie dal B
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Edacto

Insirucciones para construir Instrucciones para construir

paso a paso el Acrobot paso a paso: Acrobof con
sensores de contaclo

AN B HSSET Uz asio pam ]
\r - | " usagtrnpunw s "Trones” dl st
e - mokves witn tioade: h @ th coiocka
@' medamani. b

f‘il' \ A

\ns ol comactor o porta Fonid ol sarsorda =
(MO0 00 55 manan:
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da moda qus o rabol pueda mowra despuds
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Anexo 3. Actividad 2 de Informatica - sesion 1 aula virtual. Sopa de letras

Asignatura: INFORMATICA || Periodo: segundo || Actividad: || 2
Tema: ROBOTICA — SOPA DE LETRAS Fecha: || 25— 20 de mayo

. P Tecnologia e

Profecor- NELSOMN CARDENAS FONSECA Area: o ralic

Visite uno de los BLDGS|DEROBOTICAEDUCATIVA que encontrara en el banner
con este nombre en el aula virtual del colegio, o directamente en las siguientes
direccionas URL:

hitp-iiblog.tiching. comihablamos -de-educacion-robotica-educatival

hitp-lirchoticasducativapijdb_blogs pot. comd

hitp:/iwars. edukative es/definicion-robotica-educatival

hitp-lisolorcbotica blogspot. comip/robotica -educativa hitml

Realice la lectura comespondiente al blog seleccionado, recusrde que aparecen
paginas anexas ylo complementarias. en cada blog.

Extraiga como minimo gquince (15) palabras que le parezcan las mas relevantes,
importantes o en dado caso desconocidas para usted. Para realizar posteriormente
una _ Para realizar la sopa de letras puede emplear una de las
herramientas ofrecidas por alguno de los siguientes siios web, o si lo desea emples
una hermramienta web de su preferencia. Los sitios web recomendados son:

http:/fsopadeletras. kokolikoko.com
http:/hwwna educima. comiword se anchy'spal

http:/fwwne dibujosparapintar.com'scpas de letras/crear

http:/fwwna. educima. comiword searchi/spal

http:/iwsanew aboteach. comifree word search formuphp

httpo/fdeckeny. comdmodulosijuegos/sopadeletras’

http:/fwsans wiorkshesetworks com/puzzles hitmil

4.

Guarde su'trabajo realizado para poder enviarlo a través del aula virtual del C.JF.5.
en formato PDF con dos hojas como minimo: la primera con la sopa de letras y sus
commespondientes palabras a buscar; y la segunda hoja con la solucion de la sopa de
letras y las palabras a buscar.

Si lo prefiere puede realizar |a sopa de letras en Microsoft Word y enviarlo en formato
PDF.

Envie el archive PDF con la sopa de letras realizada a traves del Banner
ACTIVIDADES y la etiqueta ACTIVIDAD 2 SOPA DE LETRAS
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Anexo 4. ACTIVIDAD 4 LINEA DE TIEMPO

b | Ssigrane || IHFORMATICA || Perogn || sEcumoo |[actided|| 3 |

L]Sl Tema: ROEOTICA — Evolusidn hisiaros T T | W

Teomodagly =

Frf=sar KEL 50M CARDENA S FOMEECA Ay -

Realice una linea de tiempa, sobre |a tabla "Historiz de la rob&ica” recuerde
incluir fechas, datos, nombres, hechos mas relevartes en cada caso v una
irmagen alusiva a esta fecha.

Para realizar esta actividad emplee un recurso de la web 2.0 en alguno de [os
siguientes sitios sugeridos:

http :fwewrwr readwritethink .orgfilesfresourcesfirteractivestimeline 24

Rittp :Sesrur 2i ki Aok comd

hittp Stweser tirnetoast comd

http S rernernbl e oo

http:Atirmeglider .coms

Fara que su trabajo sea evaluado erwie 3 su profesor un correo electronico
ftecninelxon??f@gmail .comcon la direccidn URL delalinea detiempo realizada.
Mo alvide incluir zus Normbres w apellidos.
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Anexo 5. Robots Definicion y clasificaciones

C Agiongturg: || IMFCR AT G4 || Pesindo: Z=gunsio ﬁ.-nmw” 4
\-bF Tema: FOB0TE CLABIFICACON Fecha JulniAgosio
Frodesor HELECH CARDEMAS FOMIECA Arma -':"Imm -

1. Realice un adecuado mapa concephsal en uno de los programas
informaticos adecuados para ello (INSPIRATION 76 espanol, CMAP
TOOLS o MINDOMO), sobre la definicion de Robot (elija una sola
definicion de las agqui presentadas no es necesario analizarlas todas)
pere si expligue cada una de las distintas maneras de clasificar a los
robots, con las subdivisiones de cada caso. Recuerde incluir tiulos y
caracteristicas mas relevantes. Se presenta un ejemplo en ofro
documento en el banner CLASIFICACION DE LOS ROBOTS

2. Incluya sus Nombres y apellidos del alumng.

3. Suba su trabajo realizado al aula wvirtual del C_JF.5 exportandolo

como imagen. Siguiendo esta ruta:

v Seleccione la opcion Archivo y en ella elija Exportar. ..

v Seleccione el formato tipo JPG y confirme su seleccion con un
Guardar.

¥ Elija un nombre y ubicacion para su frabajo segin le convenga y
subalo al aula wvirtual del Colegio Jose Francisco Socarras el
banner ACTIVIDADES, ACTVIDAD 4 DE INFORMATICA del

segundo pericdo

La definicion mss comanmenie aceptada posihiements sea la de la
Apboticas (FIA), segn la cua: Un mbot Indusial "Es un

manipulador muitifiuncional £, CADaZ o= MOover makenas, piazas, hamamiantas, o
MEIOGIVOE especdles, Segun vanables, pIOramacss para realzsr tareas
Ciganizacion  Inmemaconal de Bsandares (D] gque oeflne 3l mobol indusinial | oormo:
“Wanl muitifuncional e con varos grados & lbariad, capar de manipular

plezas, heTami 0 dspostvos espedales segUn Tayedhorias vanables
programadas para r=alzar 1A235 AVersas "
La Aspdiadion Japonesa de Robdlca Indusinal (I define al robol Indusinal ooma; Lo
rnots son “DASDOGVDS CADACEE 08 MOWErse d8 fexibie analogo @ qQue posesn los

organismos Wivos, con o sin fundonss Inislectuales, permitiendo operadones en respuesta a
135 Grdenss humanas".

Lios robors pladsn Clasiicarss o Varnas Maieras

1. PoOr U anuirscira:

= amdroddes: Lo androides 50N MDots Que s parecsn ¥ achlan cOmo sefes NUMEnos. Los
mbots de hoy en dia vienen = indss |as fornas ¥ @mafios, pero a3 excepoian de o que
en las f=nas , N0 B2 etaments a las
it na o andMes. ACkimenls. 108 Andioes rEses i EMsien &1 1 IMegnadt y
&N | pelicuas oe ficclon, perm 1os URimos desamalos en mbdica fe emocDnes Naran que
adha esta defnichon promo ;)
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> ZoomarMicos: RoDotE caracienzados princpaiments por SUS ESiema o8 locomodon que
Imita a diversos 5eMeE vivos. LD andmides también podrian conslderarse robots
Zoamaricos:

industriales: Los robots Industiaes son artluglos mmmwa:ﬂﬂima gestinados 3
reallzar ge forma Jutomatica detemminados o maEnipulacion. Son en
la achudldad los mas frecuentes. Japin y Eslados Unidos llderan 3 Tabicacon § consumo
de robols Indusniaies sSlendo Lapon = nEmsrD una.

T ; muchos: “pananies de los rmbals™ gue N0 encajan exaciaments en la
dﬁhﬁp@dﬁa gempio son |08 tedeoperadones. Los teleoperadonss 58 coniroian

LT

B

I'Tﬂl‘"l-[liﬂ conolados remolamente por un operador humano te manera drecia o a faves
I!EI.I'II:I'I'.‘E-I'IJ:‘:I'

Hibridoa: Eslos mbois comesponden a aquelss de diidl clasfcacion cn@ estTuchaa
resulia de una comiinackn e |35 expuesias anberiommente.

B

2 Por
Robofs Play-back, o5 cuales regensran Una secusnca de Instnucclonss grabadas, como
un mopot ullizado en recubrimiento por spray O sOIGRCWE por arco. Esios robols
cominmente Ssnen un conirl de |32 abisrin.
Robofs confrolados por sensores, &506 Tanen un contl en lazo cemado O
mosimisnics manipulados, y 10man decsionss basados & E3bes JEnidcs por SEnsones.
Robofs controlados wialon, donde |os NODoE puaden Manipular un objetn al ullEar
WMH&EMEE;!WEHEM.
Robofs conirolados adapiablements, donde loe robots puesden anomaicaments
SUS ACCioNSs soive |3 Dase oe (05 d30s phienidos por 106 SEn5ones.

con Inteligencia arfifcdal, donds 135 robots uflizan (& f&onicas de Inteligenda

atfcial para hacer sus propias decisionss y resoiver probiemas.

B

L S

B

3. Por nivel oe Inteligenciac sequn |3 Asodacion de Roools Japonesa [JRA
Dispostives de mansio manual, coniroiados por Una persona

Fobots de secuensEa

RODOIs de SecuensEa vanabie, memmummﬂlmm
Ripots regensradones, donde & operador humang conduce & mbot 3 traves de 13 area.
Robots dé control numerico, donde & oparador allmenta la programacion dal movimiendo,
hasta que se ensafle manualmenis |a tarea.

Fobots Intellgenias, l0s cudies pueden entender & Imerachuar con camplos en & medo
ambleniz.

VYWY YW

4. Por nivel ds cormbnod

= Mivel de imieligencia arificlal, donde & programa aceptara un comando como evantar &l
producio” ¥ descamponeTio demo de una secuencla e comandos de balo nivel basatios
&N un modsio estralégico de |3 tareas.

= Mivel de modo de oorinol, donde s mowimienies del sisiema son modelados, para o gue
52 Inciuys |3 Interacsion dnamica enire los diefentas mecanlsmos, eyectionas plansadas,
y 126 pUNIDS de askgnacion selecTonanos.

= Miygles de senvosisemas, donde o achedores contolan los paemetos de oS
mecanismoe con & uso ge una rebmalmentacian niema de 106 daos obisnkdos por los
EENSINEE, ¥ 1@ MiiE 26 modicada sove |3 Dase de s Oains QuUe 52 obiensn de sensores
s las detacciones de Tallas y mecanismos de comecsion son
BN ests mhead

3. Por nivel de lenguale de programackin

= Sislemas Quiados, &N & ckal & LSLEnd conduce & mibol 3 Taves de 106 MOVIMmIENIos & Ser
redilzados.

= Slshames de programacion G niveiTobol, en 106 cuales & UsLano escribe un progama de
COMPUEAdor al especificar & movimienio ¥ & sensor.
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Anexo 6. Pilot 1 “a detenerse a tiempo”

‘olegio
U éF-ra cisco
ocarras

Pilot 1 -*“a
TEMA: detenerse a FECHA:
tiempo”

NUMERO DE CAJA UTILIZADA

INTEGRANTES
DEL GRUPO

| | |
OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA: programar su robot en el nivel indicado CALIFICACION

de ROBOLAB para que avance en linea recta el tiempo necesario y se detenga por si solo antes de la

linea final o de llegada de la pista de pruebas. ya que debian simular que la pista de pruebas era una

calle y al final de esta se encontraban algunos peatones y su robot no debia tocarlos bajo ninguna

circunstancia.

DOCENTE: NELSON CARDENAS
FONSECA

Contexto: la implementacién de estos robots podria
solucionar los problemas de falta de personal que
lastra la  productividad de los  granjeros
estadounidenses. “No hay suficientes trabajadores que
tomen los trabajos que hay disponibles, entonces los
robots podrian venir a aliviar ese problema”. El
Robot de la Lechuga. como lo llaman los ingenieros
desarrolladores. fue probado en su granja.

Este robot se dedica especificamente a sacar los brotes
verdes de la lechuga. Este frabajo. normalmente,
requiere de mucha atencion por parte de los
trabajadores. porque debe hacerse hoja por hoja. El
robot, en cambio. rapidamente puede detectar qué
quitar y qué no, y hacerlo efectivamente.

Aunque con el paso del tiempo las granjas han ido
introduciendo maquinas, el trabajo de cosecha y
limpieza de los frutos todavia se hace a mano. A pesar
de esto, la baja oferta de trabajadores ha obligado a los
granjeros a pisar el acelerador en las investigaciones de

estas maquinas, invirtiendo mucho dinero y prestando sus campos para las pruebas (Yokota. 2013).

Indice de la yura e trahago:

e e e

Montaje del robot paso a paso.

L) P =

Planteamiento y solucion de un escenario.

Reto: Programacion del robot. sin arrollar a los peatones.

Actividad: “Montaje de un robot tanque” |

Tiempo de realizacion: 1 hora

Numero de personas: 4 a S maximo, segun distribucion de las funciones
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‘ olegio
élra;\cisco
ocarras

L.E.D. Colegio José
Francisco Socarras

Pilot 1 -“a
TEMA: detenerse a FECHA: NUMERO DE CAJA UTILIZADA
tiempo”
g«gfgsﬁsges DOCENTE: || NELSON CARDENAS
FONSECA

OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA: programar su robot en el nivel indicado CALIFICACION

de ROBOLAB para que avance en linea recta el tiempo necesario y se detenga por si solo antes de la
linea final o de llegada de la pista de pruebas. ya que debian simular que la pista de pruebas era una
calle y al final de esta se encontraban algunos peatones y su robot no debia tocarlos bajo ninguna
circunstancia.

1.- Con ayuda de las instrucciones del manual construir un robot tanque como el de la figura siguiente.

Solucion:
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& LED. Colegio José
2 " [1 L] ]
rancisco
-
- Francisco Socarras
Pilot 2 - “a
TEMA: cumplir las FECHA: NUMERO DE CAJA UTILIZADA
tareas”
INTEGRANTES DOCENTE: A
DEL GRUPO NELSON CARDENAS
FONSECA

OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA: programar su robot en el nivel indicado de ROBOLAB para que | CALIFICACION
cumpla las siguientes tareas (1 a 4). Pnimero, programe su robot para qué avance en linea recta durante 4 segundos. Segundo, programar
su robot para realice giros lentos durante 11,50 segundos v al cabo de ese tiempo se detenga solo. Tercero, su robot arranca desde el
punto de partida hasta el punto de llegada a 100 centimetros aproximadamente, en el punto de llegada se encuentran varios peatones,
deberan programar su robot para que se detenga lo mas cerca posible de los peatones sin llegar a tocarlos. Cuarto, disefiar un programa
para un vehiculo que viaja sobre una superficie elevada en la que se presiona el sensor de contacto; a continuacion, alcanza una
superficie mas baja en la que se suelta automaticamente el sensor de contacto

X 1x 2x

1
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éFra cisco
ocarras

L.E.D. Colegio José
Francisco Socarras

Pilot1-"a
TEMA: detenerse a FECHA: NUMERO DE CAJA UTILIZADA
tiempo”
ggfgsﬁgges DOCENTE: || NELSON CARDENAS
FONSECA

circunstancia.

OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA: programar su robot en el nivel indicado CALIFICACION
de ROBOLAB para que avance en linea recta el tiempo necesario y se detenga por si solo antes de la
linea final o de llegada de la pista de pruebas. ya que debian simular que la pista de pruebas era una
calle y al final de esta se encontraban algunos peatones y su robot no debia tocarlos bajo ninguna
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‘ole io 2
j 'Ecisco

locarras
Pilot 1 - “a ]
TEMA: detenerse a FECHA: NUMERO DE CAJA UTILIZADA
tiempo”
ggfggﬁgys DOCENTE: || NELSON CARDENAS
FONSECA

OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA: programar su robot en el nivel indicado
de ROBOLAB para que avance en linea recta el tiempo necesario y se detenga por si solo antes de la
linea final o de llegada de la pista de pruebas. ya que debian simular que la pista de pruebas era una
calle y al final de esta se enconfraban algunos peatones y su robot no debia tocarlos bajo ninguna
circunstancia.

CALIFICACION

Actividad: Programar el robot “a detenerse a tiempo™”

Tiempo de realizacion: 1 hora
Numero de personas: 4 a 5 maximo, segun distribucioén de las funciones
Desarrollar un programa para el robot para que siga por la pista de pruebas en linea recta y se detenga
por si solo antes de llegar al final de la pista. Atendiendo a las siguientes especificaciones:

Actividad: “Planteamiento y programacion del escenario”

Reglas

Modelo de pista de pruebas

2

75

La confeccion del montaje y construccion
del prototipo no podra exceder de una hora.
La creacion y festeo del programa empleara
un maximo de dos horas.
Para la programacién se empleara el
programa RoboLab ™ fase Pilot 1
Se dispondra de 10 minutos para probar el
funcionamiento en la pista dispuesta para
ese fin.
La pista de pruebas no tendra mas de 100
centimetros de larga.
Si cualquier integrante de un equipo toca un
robot que se encuentra realizando la prueba,
automaticamente su equipo serd
descalificado.
Cada equipo obtendra una puntuacion segin
los siguientes parametros:

Cada recorrido completo: +10 puntos.

Sorteo del obstaculo y regreso a la linea: +5

puntos.

Perdida de la linea y abandono de la pista de

pruebas: -20 puntos.

Cada 3 recorridos completos: +10 puntos.

8. Gana el equipo que obtiene mayor
cantidad de puntos.

-

R

= I =

SATIDA

=
[




Robotica Educativa en la Competencia de Solucion de Problemas Empleando un Ambiente
de Aprendizaje B-Learning

Anexo 7. ROBOLAB, Pilot 2 “a cumplir las tareas”

LE.D. Colegio José
Francisco Socarras

Pilot 2 - “a
TEMA: [nmp]j: las FECHA: HUMERD DE CAJA UTILZ ADA
tareas”
INTEGRANTES DOCENTE: | NELSOMN CARDENAS
DEL GRUPD FONSECA

CEIETIVO DE LA ACTIVIDAD! SITUACION PROBLEMA: pogamar m robot an & mivel indicado & ROBOLAB pam que | capprrcacton
cumpla Las sigmientes tarsas (1 3 7). Primaro, programs s robot para qué avance o line recty durasde 4 segendos. Segundo, programar
a1 robot par realices gros lantos durests 11,30 segumdes v al cabo de ese tempo se detenga solo. Tercero, s robot amazca desds sl
puzto & partids hasis ol punto de Degda a 100 cantimetmos aproximadsmante, sx &l panto do Degads w enmsnitan varios peatonas,
debarin programar s robot para gqoe s detena lo mas carca pesttle de los peaimnes sin leger 2 focarles. Cuario, divediar nn mograma
FR m whicule qes waja whre wm sperfics mada @ b qee e preciona ol snser de comtacto; 3 contimmcion, alcanm o
muparficic oot baia on 13 qoe ve soct mitomiticamaents ol sensor do concio

Contexto: La robotica de servicios de fransporte, tiene como limites naturales hasta el momento, los de
los inferiores de los edificios e mstalaciones privadas debito a las normativas que afectan al trafico
rodado, y a la propia complejidad técnica del enfomo del transporte. Existen sin embargo interesantes
propuestas como el concurso de la agencia gubernamental estadounidense, DAPPA, que han 1do
evolucionando desde el transporte off-the-road a los nuevos modos de transporte robotizado wbano y
que mdican que es posible una movihdad automatizada con sistemas de conduccion automatizada que
los fabricantes de amtomoviles europeos deben comenzar a valorar 51 no desean quedarse fiera del
futuro aufomovil. Un automdvil verde y robotizado, que proponemos como objetivo estratégico para la
mdustria europea sita en el Estado Espanol, mejorando la propuesta de Green Car que ahora mismo el
Plan de Recuperacion Economuca de la UE plantea (Rmz, 2013).

Indice e La yura de trahajo;

1. Montaje del robot paso a paso.
2. Retos: Programacion del robot para n:ump]u varlas tareas
3. Planteamiento y solicion de un escenario.

| Actividad: Montaje

Tiempo de realizacion: 1 hora
Numero de personas: 4 a 5 mazimo, segun distribucion de las funciones

1.- Con ayuda de las mstmcciones del mamal construr un robot come el de la figura sigmente.
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i e

Pdot1--a
TEMA: cumplr la: FECHA:

Il Il |
INTEGRANTES Doc ARDEN

Il Il ENTE. || NELSONC AS
DEL GRUPO FONSECA

CRIETIVO DE LA ACTIVIDADY SITUACKON PROBIEMA: srogoeras e tobet en of mved |m$n&luhulkfsqu CALIFICACTON
currpds b mgsiceics oo (| 5 4) Prmsen, mrogrenc i robol pers gut svarce oo liaos rects & 4 S PO

w robol pess redice prow bevion dursste 1150 segundos ¥ 1l cabn de ox iamge x datagx wio. Toome, m robol smanca dande &
mn:km&hndmr&lqpn-hl::xmﬂnommhmgmem:hn:lkpb:mmnvruqumu
deborin programe m robol jum gae x detangs o mele aes pesshle de bos padoncex me Sgaar » loarioe. Casrle, dacter an progoos
s @ vehicelo que viam sobre ums apefice donds @k gue s proosma & somer de combactir, 8 costmascdn, alowuas uma

xpe{icic iy b o ba gue 3¢ micka salombtcencsic ol xaar de contacts

oo

arraa

| NUMERO DE CAJA UTILIZADA

Sohcion:
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@u ’ .@‘\P

e LED. Coleglo José

iiot 2.%s | |
TEMA cumplir la: FECHA: NUNERO DE CAJA UTILIZADA
tareas”
|l ||
INTEGRANTES .
|l || COCENTE: || NELSON CARDENAS
. I | FONSECA

—_
ORJETIVO DE LA ACTIVIDADY SITUACKON PROBLEMA: progrerar s robot en of mvd indicado de ROBOLAE mex gue | capsrzeacién
carga b mgzicnics Sooa (| 5 4) Prmeo, rograene m robot pars qué avaree on lsos rects dumesie 4 sqpiadon. Segandn, progeases
e robol e redice pros bevion dursste 11,50 sgandos ¥ &l cabw de o bonpe w deags win Toooe, w robol smancs dode o
pusde de parisds basts ol pezso de Dopads o 100 continctos sproccmadiescric, on & pusie de lcgada w cocuctran vamas paatonce,
debarin progousse m robol e gee x dedags o mdn oo poschic de los padenc as Bogar & foarkoe. Cawro, dacte an progoees
s n vebicelo gue viam sobre ura apefioe doads @ I gue ¢ prooom & aovor de costact, & costruacin, slosus ums

| earficis mids bags on ls gue se micks malombtoemenic of sawr de contacte

®
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LED. Goleglo José
Francisco Socarras

Piot2--a
TEMA: cumphir Iaz FECHA: NINERO DE CAJA UTILIZADA
tareas”
|l ||
INTEGRANTES
|l || DOCENTE: || NELSON CARDENAS
e | | FONSECA

ORJETIVO D€ LA ACTIVIDALY SITUACKON PROBLEMA: mrogreres s mobat en of mved indcado d¢ ROBOLAS pex que CALIFICACION
amuh-ruak‘wwulnt:imm\mmuubamq:tnme.buruhmlun Segando, prograsec
s robol pemy redxce grrom bevion daresds | )(l:q:nt.-yulum.caclm x detargx win. Teooe, m robol amancs dovde &
mkmmh&drw-klwnllz Sxacric, on o pusie de logeda x agan p

Mmm-mmt:lpnqxxmunhmwdzkdﬂ-mmml@-whlum\. &xﬂnmm‘m
pen o vehicslo que viam sobre ura spoficoe dovads o Ik gue a2 rocoms o somer de cotactir & comtmuacdn, alosus um
raiicic s an la gue sc micks wilcsuktcamesic o xezxr de cortacts
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arvin

& ﬂ F:la:é::e.lcus:el:r::s

TEMA: cumphir las FECHA: NUMERO DE CAJA UTILIZADA
tareas”

NELSON CARDENAS
FONSECA

INTEGRANTES |
DEL GRUPO

ORJETIVO DE LA ACTIVIDALDY SITUACKIN PROBLEMA: mrogreres m robat on o meved indhoado a: kufu . AB e gee | cauricacton

currpls bo ngnicicx beoe (| x4} Preman, progrene s robot pex gué srazee an Heos et dumestc 4wy
s robol paers readice girox bevion duresie 11,50 sqgandos v al abo de o banpe ¢ daags oo Tooes, -.r'xdmcbke

Mkmﬂmbud'vm&lqpm-lhr ba2 o & puzie de llegadn x encucran vesos paxloney,

deharin programer s robot pem gae w dotage um:nuﬂuth) s padoncy ms Bogar & tocrios. Camrto, dactar wn progoees

pex un vehdczlo gue vige sobre ura spaficoe dovds o b gue 3¢ roooma & soper de conbectir, & cosbrmacn, aloecux uma
xcie s bupe o be grae a2 ek walomuboaments o seawe de contacts

W~

| Actividad: Programar el robot “a detenerse a tiempo™ |
Tiempo de realizacion: 1 hora

Numero de personas: 4 a 5 maximo, segun distribucion de las funciones

Programar su robot en el nivel mdicado de ROBOLAB para que cunipla las sizwientes tareas (1a 4).
Primero, programe su robot para qué avance en linea recta durante 4 segundos.

Segundo, programar su robot para realice giros lentos durante 11,50 segundos v al cabo de ese tienmpo
s2 detenza solo.

Tercero, su robot amanca desde el punto de partida hasta el punto de legada a 100 cemtimetros
sproximadamente en el punto de Uegada 32 encuentran varios pestones, deberan programar su robot
parz que se detenga Jo mas cerca posible de los peatones s legar a tocarlos.

Cuarto, disefiar un programs para un vehiculo que viaja sobre unz superficie elevada en la que se
presiona el sensor de contacto; @ comtinmacion alcanza una siperficie mas baja en la que se suelta
antomancamente el sensor de contacto
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& )=

wic=2q LED.Cologlo José i
'w‘ﬁmﬂm Socarras m"

= mre i
Pilot 2 -~a
TEMA: cumplir las FEGHA: HUMERD DE CAM UTILIEADA
iareas”

Il

INTEQRANTES -
|| COCEMTE: HELSON CARDEMAS

OEL afPa | FONSECA

erexiicic reas hujs on b gus sz mcks sulonatcenesic o e de contacia

ORIETIVO TE LA ACTIVIDALS SITUACKH FROBLEMA: pogremes = bt oo d mvd indesdo de BOBOLAE pew que | CALIFTCALTSN
. b npmoier oo (| 4] Froeco, prepreres m ool pere g svenes an Heos nr b chroesdc & sopusdes:. Sogenoo, progrermsr
= bl s rolee pins keving duresie 150 segeedes v al ;o de ox beme & ddiogm wlin. Toroers, @ rebol s desde o
pusiz de pErisds basis ol ponin de Dogds & 100 coslitradme: sproccmadeeconie, o 2 puzie de llcgads & crosmiren menos s iones,
dehrin progranes o misl o ges = doog o mes oo prab ke de ko paslons ms Logar 0 leorion Cawie, decle on progmes
e vehicelo que viaE sche um apofor donds = B gue k. peoom & sower G cmincdio, & costuscdn, aloeoe U=

Actividad: “Planteamiento ¥ programacion del escenario”

Reglas

1. La confeccion del monssje v comstruccion
dial protoiipo no poda exceder de 1ma hora

2. La creacion v testeo del progransm enmplesra
un medime de dos horas.
3. Pama la programacion e enmpleara el

programa FoboLab ™ fase Pilot 2.

4 La pists de prushas no tendrd mas de 100
ceatmetros de larga.

5. Cods equipo obtendra uns ponteacion ssrim
los sipnientes parametros:

- {Cada tares congpleta: +15 puntos.

- DPerdids de 1a lmea v abandono de la pista de
prushas: -10 pumtos,

4. Gana el sguips que obtiene mayor
cantidad de pontos.

\{udehd!ilsta ﬂei‘uﬂns




Robdtica Educativa en la Competencia de Solucién de Problemas Empleando un Ambiente
de Aprendizaje B-Learning

Anexo 8. CLASIFICACION DE LOS ROBOTS POR SU ARQUITECTURA

G Aslgnatura; INFORMATICA Perodo; || Sequndo || Actividad: ||
F == .

\IS ROBOTS CLASIFICACION Fecha: Jullp/Agosto

, Tecnologia 8

Profesar HELSON CARDENAS FONSECA Arear nformética

1. Realice un adecuado mapa conceptual en uno de los programas
informaticos adecuados para ello (INSPIRATION 7.6 espanol, CMAP
TOOLS o MINDOMO), sobre la definicion de Robot (elija una sola
definicion de las aqui presentadas no es necesario analizarlas todas)
pero si explique cada una de las distintazs maneras de clasificar a los
robots, con las subdivisiones de cada caso. Recuerde incluir titulos y
caracteristicas mas relevantes. Se presenta un ejemplo en otro
documento en el banner CLASIFICACION DE LOS ROBOTS

2. Incluya sus Nombres y apellidos del alumn@.

3. Suba su trabajo realizado al aula virtual del C.LF.8. exportandolo

coma imagen. Siguiendo esta ruta:

¥ Seleccione la opcion Archivo y en ella elija Exportar...

+ Seleccione el formato tipo JPG y confirme su seleccion con un
Guardar.

+" Elija un nombre y ubicacion para su trabajo segun le convenga y
sibalo al aula virtual del Colegio José Francisco Socamras el
banner ACTIVIDADES, ACTIVIDAD 4 DE INFORMATICA del
segundo periodo
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Anexo 9. ROBOLAB, Pilot 3 “ciclico o en linea, ;Qué es mejor?”

G LED. Cologlo José
‘jﬁﬁ-- '@' Francisco Socarras

TEMA: || “chklics ¢ en Naca, “ FECHA: NOMERO DE CAJA UTILIZADA
=3 L
NELSON CARDENAS

INTEQGRANTES I DOCENTE.
FONSECA

DEL GRUPO
ORIETIVO DE LA ACTIVIDALY SITUACION PROBIEMA srogrenss s bl an o mivd indiceds de ROBOLAB pew guc CALIFICACION

-~

7

curpls lay mgznicsie tran:  Famoe, s gue sciive & senar de ur csede rogidtre srm peficne s ocen [ Y% naoe
ko gue ssicx) o motor deberd carsbanr de draccitn. Fl progoess sc debe detene poe o mole ol fimalior b toon Sqpundo, uz
pregrare peme gue o vebiouh s daglace bacis dedamis leods gue of sexaor de lor encucete i refieye Tl cxsn (come o barde
de m mon) Lucgo, ordose ol vatcudo gue s mrscvs loaces sints hasds que b deterga presosando sn sooer de conts o
Tooan, gue svasce o inas socta &unenie 450 segandon con ks borsbslis creendids, ol cabo de o Bempo coypioce & giser whre
= oc o max loto poahic coe s borsbals spugads. Y 0 aciiva & senar de costiecio vudves & ander on [ rects dezaciie 4 50

B

liice de by yuia te ahajo:

Momnztaje del robot paso a paso.
Retos: Programacion del robot para cumplir Las tres tareas asignadas .
Planteanuento y solucion da un escenario.

| Actividad: “Montaje de un robot tanque” |

e ]

Tiempo de realizacion: 1 hora
Numero de personas: 4 a 5 maximo, segun distribucion de las fanciones

1.- Con ayuda de las instrucciones del mammal construir un robot tangque como el de la fzura sizuiente.
Adicionar dos sensores de contacto o de uz en la parte delantera. sezvm lo requisran.

Sohxion:
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e

“ciclico o en linca,

TEMA: g3 NONERO DE CAJA UTRLIZADA
Oué e mejor?”
INTEQRANTES
Il NELSON CARDENAS
Ty FONSECA

CRIETIVO DE LA ACTIVIDAIY SITUACION PROBEEMA. progrerss = robol @ o nevd madicade de ROBOLAR pew gue I CALIFICACION
cavgds ley mguicsier Seos.  Frimos, mex qus sctive & senar de e cande rogitre s mupeficis mds oz (Y% neos
2o gae szicx) o motor debers carsbear de drazitn Bl progoesm sc debe dotcae poe w wlo ol fimaling & teox Sqpundo, us
pregrama pem gue o veliodk w doglecs hacu dedeis hoota gue of sexsor de ler ancucste 1 reflieye mis caczn (come o barde
de zm moa) Logy, odese ol vaiculo gue s mraovs e atris basts que b deterge premoseado oo saor de contaclo
Tavan, gue svmce o lnex rocta dunsevie 4,50 segandas con ks borzbells crcendids, ol cabo de ¢ Bempo cnpesce & gioer whre
= o o mas koo poabic oo la boesbilx spmgads. Y 1 actia & senar de costecto volves & snder on [es rects durwnte 4,50

Lot

Construccion de Iz base
Paso 1.
10
2x 2X
Pawo 2:
Pazo 3.
2x

2
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G & nileq| LED. Cologlo José
JSE #I Francisco Socarras

TEMA: ‘v.ii'x; :_a"ll:.u. NUNERO DE CAJA UTIIZADA
INTEGRANTES NELSON CARDENAS
DEL GRUPO FONSECA

OBJETIVO DE LA ACTIVIDALY SITUACION PROEEEMA - srogeeres = robol @ o rve edicedo de ROBOLAR mex qae
curgls oy mgsicsie Sroe  Frmae, s gue scive @ s de o cande regitre soe wperficas mis oxers () Y% e
kxx gue xziex) & motor dehart carsbenr de doaczion Bl progrema sc debe deteaer poe w b al fimalior s teos Squundo, us
programa g que d veldaik s doglece tacis dcdaeis fuats que of sezmr de ez encucste i reficie sy oacizy (come o bonde
de w mon) Lucgo, ordawr ol vdeculo gue s sracvs fects sdnis bt gue ko delerga sroeumsado an sover de comtcio
Toau, gec ovmce @ Mnos socta dunevic 4,50 segendox con e bombills crcendida, ol cabo de o Bompo cnplece & gioer wive
= gc b max oo poabic con la borabelx spagads. Y aciiva & acuace de comliecto volvarsd w sner on lisen rocts dunese 450

CALIFICACION

L
Pazo 4
10 ~
/ 8
@
2x . & 1X
B >
Motores y la umdad de procesamiento RCX 1.0
Paso 5.

-

1x




Robdtica Educativa en la Competencia de Solucién de Problemas Empleando un Ambiente
de Aprendizaje B-Learning

G = ni=eq LED.Cologlo José
‘}iﬁ-. *‘mnelm Socarras

TEMA: “ciclico 0 en linca, NOMERO DE CAJA UTILIZADA
€3 mejor,
:gfg:sges NELSON CARDENAS
FONSECA

OEIETIVO DE LA ACTIVIDAIY SITUACION PROBLEMA - srogrenes s mobol @ o rivd indicede de ROBOLAR pex que CALIFICACION
czrpix lay mgsicsio tean:  Frmoo, e gue active & s de iz cande regitre o mperficie rmis ocen [ 5% nooe
ko que ssicx) & motor debert carsbaar de draccitn Bl progresms se debe detens por w ok ol firaling b toox Sqpunda, us
programa e gue o vebicub s daglace tacis ddie haots que ol sexaor de lar encucstre un refieye muo excum (come o barde
de um mon) Lugp, ordoser al vdoculo gue s msove bects atrds basts que b doterge srexomaado onoaooer de conticie
Tacau, gue svmce o koo socta &naric 450 segarador com la borsbelis ercencid, al cabo de o Benpo cnpece & gimer wbre
= o o mas ot Heom lab Ia Y x actien & senar de costacto yolwas & ancer on lisen rects durwetie 4,90

6.

Pawo 7:

Pawo 8.
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| - 'ﬁ'i ranisce Socarras

NONERO DE CAJA UTILIZADA

TEMA:
INTEGRANTES
I NELSON CARDENAS
AT FONSECA
—

GEIETIVO DE LA ACTIVIDAIN SITUACION PROBILEMA progenar s mobol an o nivd mdicuds de ROBOLAB pex que CAUFIQCION
cunrpdx by mguicsier Seae:  Frinoe, mes qus active & senar de iz cands ropitre sox mpeficne mis o (3 Y% noe
ka que asiex) & motor debard carsbear de draceitn Bl progessis sc debe doteser por 2wl ol fimbioe b teox Squndo us
programa men que d vebiouk x doplace hac ddmic lsots gue ef sexaor de le2 encucare wn refieie mi axcom (come d bande
de wm moa) Lucgo, trdose ol vadcuo gue s meovs locts atrds hasds que b dotergs premomando o aooer de contxclo
Tacau, gec svmce @ linas socta dunavic 4,50 segandon con ls borabells crcendiedy, al cabu de o Bampo anpioce & e whre
= ge o mas loto posbic con ls borsbels spugads. Y 0 sctna & sanar de coslectn vulvek w ander on lises rects durneite 4 50

| sogesion
Pazo O:

Paso 10:

Paso 11:
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@JUSE:"P%|

TEMA: |
INTEQRANTES |
DEL GRUPO

LED. Cologio José
Francisco Socarras

NUMERO DE CAJA UTRLIZADA

NELSON CARDENAS
FONSECA

ORIETIVO DE LA ACTIVIDALY SITUACION PROBLEMA srognemes = robot an o rivd indaceds de ROBOLAR e que l CALIFICACION
gl las mgsicsio tron:.  Fanas, pex que sctive & senar de e connde regitre o upeficne mis acers (1 5% moso
b gue sziex) & motor debard carsbesr de doaceien. Fl progaems s debe doteaer por w wobo ol fimbiog b oo Sqpundo, us
programa an gic d vebiaub wx doglece hacis ddmic feota que of sezmr de b ocucare wn efieye me oxcarw (come d barde
de wm mon) Lugm, ordowe ol vdecuo gue s sovs lca stris ot que b dotorg presomeado sn sooor de contacio
Taoan, gee memce @ Bna socts dmanie 4 50 segandor ocn le borsbellx crcendids, ol abo de oxe Benpo corpece » gioer wive
= g b max oo paahic con s borbils spugads. Y = activa & sear de costecto yolvad x andsr on lises rects dirsste 4,50

| ogenaion
Pazo 12:

Refierzos laterales v ruedas

2x o

Paso 13:

4x
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G = nil=eq LED. Cologlo José &
K PR rreniocs Socares

“ciclico o ¢en linea, NUNERO DE CAJA UTRIZADA

TEMA
INTEGRANTES NELSON CARDENAS
LEL GRUPO FONSECA

ORIETIVO DE LA ACTIVIDALY SITUACION PROGLEMA. progneves s mbol @ o rivd indicede de ROBOLAB maex que | CALIFICACION

czrpix s mgzicsio Srae  Fnnae, pees gue active & s de lur cands regitre sos mperficic mis ocen (@ Y% noos
ko gue salex) & moter deberd carsbenr de doaxcibn. El progaes se debe detens por @ ole ol fimbior & oo Sqpunda, w2
progras e que o vebiouk x doplece hacia dedic lsots que el sezsor de oz evcucatre un refiepe b oxcun (come o borde
de um mon) Lo, ordowe ol vedoculo que x maovs hacis sinis bk que b detorga prexomendo on scer de contacic
Taoan, gee pvmce @1 lna socta e 4,50 segendos con b bembills creendid, ol aabo de o Bapo cpecce & gizer wiee
= ¢ o max oo poable con la borsbels spmgadh. Y 6 st & seunr de costectn vl x secler on lises recta dunetie 4 90

| Sagaies

Pazo 14

2' 4:
Paso 16: adicion de sensor de hz

¥
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< LED. Coleglo José |~

, Francisco Socarras

§i

TEMA: ':ﬂ"" oen lines, | ppejs WOMERD DE CAJA UTILIZADA
B £ liE oY
MTEQRANTES DOEENTE: MELS0OM CARDENAS
DEL SREPO FOMSECA

CEEIETTW TF L ACTIVITGADY SITULACTOR PROBLERA: progreres m mbal o o nivd dadiosde: de BOBOLAR pers que CALIFICACION
gl b mgmicsio broe-  Frmas, pes gue sctive d smser de e cosnde: rogisine sre srpefics mis oren (o Y% oo -
i g mziex o moior debenl carsbinr de deazien. Bl progmens s ddse doicser por @ wole al (imbior b e Sqpando, uz
e ETLTE. PR us d rediauk x doplscs o ddemis beote oue ol smem de b meussies un el mup e come d barde
e m mom] Legn, oroowr Al TEECLS e K mecys o min s e b deiengs prescsssds enoseroew Ar conie e
Torom, que ovesce o Ere recis dornic 4,40 segerdos con b bombill cocendeds, &l cubo de ose Borpo copioos & g b
=2 0 o milx i pomblc coe bs borebils spepeds. Y = scina 2 smer de orslecdo yolvok § ander on lizoe pode. dorenie 850
Soyundon

Actividad: “coclico o en hnea, [ que es mejor?”

Tiempo de realizacion: 1 hora
Numero de personas: 4 a 5 maznime, segun distribucion de las fandones
Programar su robot en el omvel mdicado de ROBOLAR para que cunmpls las sismentes tareas (1 a 3).
Primers, para que active el sensor de iz cusndo regisire una superficie mas osouma (m 5% menos hiz
que antes) el motor debera cambisr de direccion. El programa se debe detener por si solo al finalizar ks
tarea.
Segundo, mpmgmnnpamqme]mhnﬂns&ﬂesphcehamﬂehﬂehaﬂaqmﬂmd&hm
encuenire 1m reflejo mas osomre (come el borde de una mesa). Luego, ordensr al velioulo que se
nnex‘aha:maﬂmhﬂam&hdﬂmgp{ammndnmmdemn
Tercero, que avance en Imes rects durante 4,50 sagundos con la bombills encendida, al cabo de ese
tienpo empiece & Zirar sobre su eje lo mas lento posible con ks bombilla apagada. Y s activa el sensor
de contacto volvera 3 andsT en lmea recta dursate 4,50 semundos.
Actividad: “Planteamiento ¥ ciom del escenario™
Beglas Modelo de pista de pruebas
1. Laconfeccion del montaje v construccion
del prototipo no podra exceder de uma

hora.
2 La creacion v tested del programa
enpleara un maximo de dos horas.

Para |3 programacion se empleara el

programs FoboLab * fse Pilot 2.

4 Lapista de pruebas no tendra mas de 100

Centmetros de larga.

Cada equipo obeendra wma pumtuacion

sagin los siguientes parametros:

- Cada tares conaplesa; +15 puntos.

- Perdida de la Imea y abandono de la pista
de pruebas: -10 pumtos.

6. ana el equipe que obtiene mavor canfidad de

pumtos

[F¥]
h

Ln
v
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Anexo 10. ACTIVIDAD 2 Infografia

C Asignatura: || INFORMATICA Periodo: || segundo || Actividad: || 2
olegio
Jaséﬁsm Tema
ROBOTICA - Infografia Fecha:
. . Tecnologia e
Profesor: NELSON CARDENAS FONSECA Area: ) o
informética

Las Infografias son representaciones pictoricas de la informacion que también se podria
escribir en un articulo. Piensa en lineas de texto sobre un gréfico circular determinado y

ordenado. (Tamarit, 2014)

Tipos o clases de infografias:

Direccional- Es aquella infografia que muestra a la gente como llegar de un punto a otro.

RESPUESTAS I

A menudo las cosas como flechas, vifietas, globos, y los nimeros se utilizan en este tipo de

infografia para impartir la informacion necesaria.
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e De cantidad- Este tipo se utiliza para proporcionar informacion estadistica a los

lectores de una manera rapida y eficaz.

La Infografia de cantidad, también se utiliza en los casos en que una informacién compleja

debe ser simplificada.

e Ciclica- Esta infografia no se diferencia de su prima “de cantidad”. Se utiliza para
mostrar como cambian las cosas en un periodo de tiempo. Por lo general va a ser

utilizada para describir evoluciones o involuciones.

Estas infografias son muy eficaces para mostrar la relacion de los niUmeros en un periodo de

tiempo determinado.
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De comparacion- Aqui normalmente se describen situaciones mediante la comparacion.
Como es y como deberia ser, mejor y peor, grande y chico, revisiones de productos

similares, etc.

El El
Egocéntrico S Profesional

1. Pones toda tu energia en aumentar tu 1. Pones toda tu energia en fidelizar
trafico . Los nimeros que cuentan son: relaciones con clientes y visitantes,
Visitantes diarios, y el nimero de abonados  atendiendo sus necesidades. Los nimeros
atu cuenta de Twitter. que cuentan son: Ingreso promedio por

visitante, tipo de conversion y ventas.

Debe resolver la siquiente situacion problema. Tenga en cuenta los parametros para

ello.

1. Situacion problema: Ustedes han sido contratados como disefiadores de una
nueva empresa de desarrollo de robdtica, la empresa le solicita como la
segunda tarea disefiar una infografia sobre los Robots androides, que contenga
los siguientes elementos:

v" Definicién de robot androides.

v' Graficos ilustrativos o representativos de los Robots androides

v" Clasificacion o tipos de Robots androides

v Aplicaciones para los Robots androides (industria, medicina, educacion)
expliquelas y de un ejemplo por cada una de ellas.

v' Diferencia entre: robot, ciborg y androide.

v’ Otros elementos que considere relevantes

2. Sugerencias:

Busque en internet la informacion necesaria, las imagenes y otros elementos.
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» Para realizar su infografia:
e Puede usar una de las herramientas gratuitas en las direcciones:

http://www.easel.ly/

https://infogr.am/

http://create.visual.ly/

SOLO HAY QUE SUSCRIBIRSE

e Asigne un nombre y ubicacién para su trabajo

e Guarde o exporte su trabajo como imagen
e Suba finalmente su trabajo al aula virtual del CJFS en el link

ACTIVIDADES, Actividad 2 de informatica del tercer periodo.

Puede también trabajar en una de las plantillas que ofrece Publisher. Para ello siga

las instrucciones:

e Dirijase al menu de inicio, clic en Todos los programas.
e Ubique la carpeta Microsoft Office.
e Seleccione el programa Microsoft Office Publisher 2010.

e Elija la opcion Prospectos y la plantilla de su preferencia.

e No olvide incluir sus Nombres y apellidos del alumn@.


http://www.easel.ly/
https://infogr.am/
http://create.visual.ly/

‘olcgio

Jg

Irancism

ocarras
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Anexo 11. ACTIVIDAD 3 ESTRUCTURA DE LOS ROBOTS

Asignatura: INFORMATICA Periodo: Tercero Actividad ||3
Tema: ROBOTS - SITUACION PROBLEMA )
Fecha: septiembre
ESTRUCTURA DEL ROBOT
i i Tecnologia e
Profesor: NELSON CARDENAS FONSECA Area: ) o
informética

Clic en Archivo, elija la opcion Publicar como PDF o XPS...

Asigne un nombre y ubicacion para su trabajo

Suba finalmente su trabajo al aula virtual

del CJFS en el link

ACTIVIDADES, Actividad 2 de informéatica del tercer periodo.

Como disefiadores de la empresa ahora deben disefiar un folleto informativo sobre la

estructura del robot, para tal fin tenga en cuenta la informacion que se presenta en la

tabla anexa.

1. Sugerencias:

vV vV VY

Lea y entienda la informacion anexada.

Busque en internet de ser necesario informacion complementaria.

componentes comunes a la mayoria de los robots industriales.

» Realice su folleto, para ello:

Dirijase al menu de inicio, clic en Todos los programas.

Ubique la carpeta Microsoft Office.

Busque, seleccione y descargue minimo una imagen por cada uno de los
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e Seleccione el programa Microsoft Office Publisher 2010.
e Elijala opcion folletos y la plantilla de su preferencia.
e No olvide incluir sus Nombres y apellidos del alumn@

2. Temas y caracteristicas que debe tener el folleto:

e Portada con todos los datos de los integrantes o disefiadores del folleto, titulo del
trabajo, curso y tabla de contenido, y con una imagen alusiva al folleto.
e En la estructura del robot debe aparecer el Brazo y las configuraciones o grados de

libertad con un grafico ilustrativo para cada caso.

Los tipos de garras con un grafico ilustrativo para cada una.
Los actuadores, clasificacion y un grafico ilustrativo

La Unidad de control y un grafico ilustrativo

YV V V¥V

Los sensores con la tabla de los sensores internos y externos.

3. Para subir su folleto al aula virtual del CJFS:

e Clic en Archivo, elija la opcion Publicar como PDF o XPS...
e Asigne un nombre y ubicacion para su trabajo.

e Envié su trabajo al aula virtual en el vinculo ACTIVIDADES, Actividad 3

de informatica.
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Hay algunos componentes comunes a la mayoria de los robots industriales:

1) Brazo. Configuraciones.

2) Elemento terminal o garra.

3) Actuador.

4) Unidad de control.

5) Sensores.

1. Brazo.

A diferencia de los humanos, los robots solo tienen un brazo formado por varios cuerpos
unidos por articulaciones. Su mision es situar el elemento terminal y orientarlo.
Para poder situar la garra en cualquier posicién y orientacion, el brazo necesita poder hacer
al menos 6 movimientos diferentes: giros o desplazamientos. Estos movimientos diferentes
son denominados grados de libertad. Existen robots con 4 6 5 grados de libertad, por lo que
tienen limitaciones para colocar los objetos en todo su espacio de trabajo. En comparacion

la mano humana tiene 122 grados de libertad.

Tipos de configuraciones o grados de libertad

M
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1.- Cartesiana: el brazo se mueve a lo largo de 3
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http://personales.ya.com/tnieto/robot/estru.htm# Brazo.
http://personales.ya.com/tnieto/robot/estru.htm#Tipos de configuraciones
http://personales.ya.com/tnieto/robot/estru.htm#Tipos de garras
http://personales.ya.com/tnieto/robot/estru.htm#Actuadores
http://personales.ya.com/tnieto/robot/estru.htm#Unidad de control
http://personales.ya.com/tnieto/robot/estru.htm#Sensores
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2.- Esférica o polar: el brazo se monta sobre un

pivote y efectta dos giros y un desplazamiento.

3.- Cilindrica: el brazo gira sobre un eje central y

se mueve linealmente a su largo.

4.- Angular o antropomorfica: tiene "hombro™ y ;,'/\

"codo" para doblar y girar.

5.- SCARA: El brazo se posiciona con dos giros y

una translacion. I

2. Tipos de garras

Dedos pivotantes )
P Dedos deslizantes
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.., Sujecion por vacio
Sujecion por enganche J P

3. Actuadores

Generan las fuerzas necesarias para mover la estructura mecanica. Se utilizan las siguientes
tecnologias:

1. Hidréulica. Usa una maquinaria de aceite para conducir un cilindro que mueve el
brazo del robot. Son capaces de conseguir una gran potencia, pero son caros y
pesados.

2. Neumatica. Tienen el mismo principio solo que reemplazando el aceite por aire. son
limpios, baratos y poco peligrosos, pero no tienen gran precision.

3. Eléctrica. Los motores eléctricos estdn siendo constantemente mejorados y son
silenciosos, limpios y facilmente disponibles, pero pueden ser algo pesados en

algunos sitios.
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4. Unidad de control

Es el componente mas importante de un robot. En principio son ordenadores normales, pero
preparados para trabajar en ambientes industriales, por lo que pueden soportar vibraciones,

perturbaciones eléctricas, etc.

5. Sensores

Son dispositivos que informan de cambios en la estructura del robot y en el ambiente. Los

mas usados son:

Eléctricos: potencidmetros, sincros w resafvers

Dre posicicn

Opticos: aptointerruptores, codificadores
Sensores absolutos e incrementales [encoders)
internos Eléctricos: dinamos tacométricas

De velocidad
Opticos: caon encoder

Acelercometros

De contacto: microinterruptares
De proximidad Zin contacto: resistivos, de efecto Hall, de fibra
aptica, de ultrasonidos ...

Sensores

De fotodetectores, de presian neumatica, de
e tacto - . i
externos politmeros [piel artificial] ...
Por corriente en el rmotor, por deflexidn de los
De fuer=za dedos

Dre wvisicgn Camaras de tubo, camaras CCD
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Anexo 12. ROBOLAB, Pilot 4 “en el rumbo correcto”

OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA: programar su robot en el nivel CALIFICACION I
indicado de ROBOLAB para que siga por la pista de prucbas en linea recta con la bombilla

encendida, pero al ser activado alguno de los sensores de contacto el robot realizara un giro
de 180° con la luz da y finalizado el giro retornara & la pista de pruebas en linea recta.

Contexto: Un problema dificil de resolver con

un robot cortador de pasto o cualquier robot

que frabaje en exteriores, es el de evitar que | wiwm
golpee cualquier obsticulo. En una canchade |
golf los obstaculos pueden ser pelotas de golf,
rocas, raices de los arboles, etc. También tiene
que saber que es lo que puede cortar ¥ lo que
no, como por ejemplo los paseos, trampas de
agua o las trampas de arena. Ademas, el corte
del pasto de Ia cancha de golf, debe seguir
ciertas reglas precisas, relativas al juego de
manera que, el robot debe hacer movimientos
muy precisos para no dejar ningun punto sin
pasto por cortar. También necesita entender
como cubrir la mayor area en el menor tiempo
posible. Es posible que alzun dia roboets
similares a este, puedan ser usados para cortar
el pasto del patio de su casa.

lndiee e la gura de wahayo:

1. Montaje del robot tanque paso & paso.

2. Reto: Programacion del robot tanque. sin salir de la pista de pruebes alterna. que tiene en su
recomido diversos obstaculos.

3. Planteanuento y solucion de un escenario.

| Actividad: “Montaje de un robot tanque” |

Tiempo de realizacion: 1 hora
Numero de personas: 4 a 5 maximo, segun distribucion de las funciones

1.- Con ayuda de las instucciones del manual construir ua robot tanque como el de la figurs sizuiente.
Adicionar dos sensores de contacto en la parte delantera.
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LED.ColegioJosé =
Francisco Socarras
R | ow | MOMERD D CAJA URLZADA |

DOCENTE: NELSON CARDENAS
FONSECA

OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA: programar su robot en el nivel CALIFICACION

indicado de ROBOLAB para gue siga por la pista de prucbas en linea recta con la bombilla

encendida, pero al ser activado alguno de los sensores de contacto el robot realizara un giro

de 180° con la luz a finalizado el giro retormara a la de pruecbas en linea recta.

Solucion:
Constuccion de 12 base
Pazo 1:
10
-
2% 2X
Pazo 2

16
’
2 4x ’
)
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' LED. Coleglo José
Francisco Socarras

NELSON CARDENAS
FONSECA

OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA: programar su robot en el nivel CALIFICACION I
indicado de ROBOLAB para que siga por la pista de prucbas en linea recta con la bombillh —m——

encendida, pero al ser activado alguno de los sensores de contacto el robot realizara un giro
de 180° con la luz & finalizado el giro retornara a la pista de pruebas en linea recta.

101

- TUMD0

oormeoto”

Paso 3.
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LED.ColegloJoss 3

‘." » l "
CINED
DCAITAS

FTIot & — “rumibo
| e | oo

NELSON CARDENAS
FONSECA
OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA: programar su robot en el nivel CALIFICACION I
indicade de ROBOLAB para que siga por la pista de prucbas en linea recta con la bombills —/—7
encendida, pero al ser activado alguno de los sensores de contacto el robot realizara un giro
de 180° con la luz 3 finalizado el giro retomara a la pista de pruebas en linea recta.

Motores y 1a mudad de procesamiento RCX 1.0
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G .

DCAITAS

AnCIv i

NELSON CARDENAS
FONSECA

OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA: programar su robot en el nivel CALIFICACION |
indicado de ROBOLAE para que siga por la pista de prucbas en linea recta con la bombilia
encendida, pero al ser activado aiguno de los sensores de contacte el robot realizara un giro
de 180° con la luz 3 da y finalizado el giro retomara a la pista de pruebas en linea recta.

Pazo O:
Paso 10:
"
u Wy
1x 3 -
> 2 =2 1x
1IX o»° 2X
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G- =4 LED.Coleglo José
PR

i

Francisco Socarras

| TEMA: . i | FECHA NOMERO DE CAJA UTILIZADA ||
[ ]
INTEGRANTES :
e C | oocene: || NELSON CARDENAS
FONSECA

OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA: programar su robot en el nivel CALIFICACION
indicado de ROBOLAB para que siga por la pista de prucbas en linea recta con la bombilla
encendida, pero al ser activado alguno de los sensores de contacto el robot realizara un giro

de 180° con la luz a a y finalizado el giro retomara a la pista de pruebas en linea recta.
Paso 11:

Paso 12:

Paszo 13:
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“1.ED. Colegio José
Francisco Socarras

NELSON CARDENAS
FONSECA

OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA: programar su robot en el nivel
indicado de ROBOLAB para que siga por |2 pista de pruecbas en linea recta con la bombilla

encendida, pero al ser activado alguno de los sensores de contacto el robot realizara un giro |
de 180° con la luz a finalizado el giro retornara a la pista de pruebas en linea recta.

Paso 15:
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G r gz LED.ColegioJosé 35
LED. L0ICYI0 José
PN LIRS
-
Francisco Socarras

- it & — Srumico -
TEMA - || FECHA WUMERD [E CAJS UTILIZADE
Il
INTEGRANTES .
DEL GHRUFD Il DOCENTE: ([ NELSOM CARDEMAS
II FOMSECA

DEJETIVO DE LA ACTIVIDAD; SITUACION PROBLEMA: programar su robol em el mivel  CALIFICACION

indicade de ROBOLAE pars que siga por e pista de proebas en lings réecta con la bombilla
encendida, pere al ser activade alguno de los sensores de contacts &l robot realizsra e giro
de 1807 com la lue apagads y inalizede &l giro retormars & lo pisia de prucbas en lined reca,

| Actividad: “Prosramar robot tanque, el rumbo correcto” |

Tiempo de realizacion: 1 hora
Numero de personas: 4 a £ maximo, segun distribucion de las funciones

1.- Desarrolla un programs para el obot tanque de L3 acividad anterior para que siza por la pista de
prughas en lines recta coa lz bombilla encendida, pero 2l ser activade almmo de los sensores de
contacte el robot realizara mn gire de 180° con Ia luz apagada v finalizado el giro retormara a La pista de
prughas en lines recta. Atendiendo 2 las sipwentes especificaciones:

- Serealizara con el robot tangue.

- Llevara dos sensores de contacto delante de las comress del robot, separados lizeraments del
suels v apumtando hacis los 1ados.

- Dighe zer capaz de desplazarse por 1a pista de prusbas sin salir mmea.

- Cuando detects los obstaculos, realizara wma gira de 130 ° segim el lado del se;sor que se
active, izquierda o derecha segin comesponda, cambiando de direccion idefinidamente.

- Adicionalmente encendera uns huz, cuando este avanzando en linea recta.

- Dehe realizarse con ayuda del programa grafico Robolab ™ en 1a fase Pilot 4

Motz: Probar &l funcionsrnients del programs en el robot v realizar todas Las modificacionss
Dacesarias hasta que ounpla las especificacionss anferionss,
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LED.Colegio José =~
Francisco Socarras

alegis ' :'%
U e

TEMA: i || FECHAC || | NUMERD DE CAJA UTILIZADA ||
NTEGRANTES I .
DEL GRUFD | DOCENTE: gghs;gg ,;L:MDE"M'

DEJETIVD DE LA ACTIVIDAD, SITUACION PROBLEMA: programar su robot em el mivel  Ca) IFICACION

indicado de ROBOLAE para gue siga por & pista de prebas en linea rects con la Bombilla
encendida, pere al ser activade algune de hos sensores de contacto el robot realizara wn giro
die 1807 con la lue spagads y Tinalizsdo &l giro retomars & la pists de prucbas en lings reca.

Actividad: “Planteamiento v programacion del escenario™

Reslas Modelo de pista de proshas
1. La confeccion del momtsje v comstuccion ¥
del profotipo no podra excader de 1ma hora, sALIDA

2. La creacion v testes del programs empleara
un maximo de dos horas.

3. Para la programscion 2 emplears el
programa BoboLab ™.

4. Se dispondra de 10 minutos pars poobar el
fmcionamiento en la pista dispussta para
gse fin

5. La pista de pruebas no tendra mas de 5
obstaculos en todo su recomido.

8. Cuslquier miembro de oo equipo podra
modificar Ia posicion de los obstaculos
antes de que comisnce 13 prosha.

7. 5 un robot pierde la nata, debe volver a la
roisrns en menos de 15 segundos,

8. 51 coalquer integrante de un equipo teca un
robof que se encuenia realizando 1a prusha,
antematicaments su equipe  serd
descalificado.

9. Cads equipo obtendra una puntiscion segim

los siznientes parametros:

Cada recormido comypleso: +10 pantos,

Soreo del obstaculo v regreso a la lnea: +5

puntos.

Perdids de la linea v sbandono de la pista de

prushas: -0 puntos

Feentrada en la pista de prushss sin sctuacion

almns dal profesor uw oira personx +15

puntos,

Cada 3 eoormdies completos: +10 puntos.

Obstaculos

-

1. Czana &l equips que obliens mavor LLEGADA

canfidad de puntos.
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Anexo 13. ACTIVIDAD 5 Sensores

Asignatura: ||INFORMATICA Periodo: ||tercero || Actividad: 5

Tema: .
ROBOTS - SENSORES Fecha: ||Julio -agosto

Profesor: ||NELSON CARDENASFONSECA ||Area: |[|Tecnologia e informatica

Realice un adecuado mapa mental con el programa informatico de su preferencia,
sobre los sensores de los robots; recuerde incluir datos, nombres y hechos mas
relevantes en cada caso. Incluya sus Nombres y apellidos del alumn@.

Suba su trabajo realizado al aula virtual del C.J.F.S. exportandolo como imagen.

Sensores en Robética

Introduccion:

Una parte importante a la hora de construir un robot es la incorporacion de sensores.
Los sensores trasladan la informacion desde el mundo real al mundo abstracto de los
micros controladores. En este documento se explican los conceptos fundamentales de
los sensores mas comunmente usados. En general, la mayoria de los sensores pueden
ser divididos en dos grandes grupos:

1. Sensores analdgicos: Un sensor analdgico es aquel que puede entregar una salida
variable dentro de un determinado rango. Un Sensor analdgico, como por ejemplo una

Fotorresistencia (estos componentes miden intensidad de luz), puede ser cableado en
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un circuito que pueda interpretar sus variaciones y entregar una salida variable con

valores entre 0 y 5 volts. Los mas cominmente usados son:

>

Fotorresistencia: (también llamados LDR) poseen la capacidad de variar su valor
acorde a la cantidad de luz que incide sobre ellos.

Potenciémetros: Otro sensor muy comunmente usado. Estos son muy Utiles para
medir movimientos y determinar la posicion de un mecanismo determinado como
por ejemplo el eje de una articulacion de un brazo mecénico. Debido a que los
potenciometros poseen un angulo de giro de aproximadamente 270°, no es posible
usarlos en mecanismos que deben realizar un giro completo o bien mas de una
vuelta sobre su eje.

Sensores de rotacion. Miden la rotacién angular: odémetros (numero de vueltas),
velocimetros (velocidad). Marcar el elemento que gira (p.e. haciendo agujeros a
un disco: cada vez que la luz pasa se cuenta).

Sensores de aceleracion. Sensor interno, pasivo, simple. Miden la aceleracion.
Usan la inercia: un muelle que se estira. Se usan relativamente poco. Problemas de
oscilacion (falsas medidas)

Sensores laser: Mismo principio que en los ultrasonidos: medir tiempo de eco.

Mucho mas precisos que los ultrasonidos. Inconveniente por su elevado precio

2. Sensores Digitales: Un sensor digital es aquel que entrega una salida del tipo

discreta. Es decir, que el sensor posee una salida que varia dentro de un determinado

rango de valores, pero a diferencia de los sensores analdgicos, esta sefial varia de a

pequefios pasos pre-establecidos. Por ejemplo consideremos un botén pulsador, el cual
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es uno de los sensores mas basicos. Posee una salida discreta de tan solo dos valores,

estos pueden ser abiertos o cerrado. Los mas usados son:

» Switch o llaves: Uno de los sensores mas basicos son los Switch (llaves o
pulsadores). Sensor sencillo, pasivo y externo.

» Sensores infrarrojos opto acoplados: Existen dos tipos de sensores infrarrojos:
reflectivo y de ranura. En ambos casos estos se basan en un conjunto formado por
un fototransistor (transistor activado por luz) y un LED (Light-Emitting
Diode: “diodo emisor de luz”) infrarrojo.

» Reflectivo: Este tipo de sensor presenta una cara frontal en la cual se encuentran
tanto el LED como el Fototransistor. Debido que no estan colocados en forma
enfrentada, la Unica forma posible para que la luz generada por el LED active el
Fototransistor es haciendo reflejar esta luz en una superficie reflectiva. Teniendo
en cuenta esto, estos sensores son muy Utiles para detectar por ejemplo una linea
negra sobre una superficie blanca o viceversa.

» Sensor de Efecto Hall: Se trata de un semiconductor que actGa como detector de
proximidad al enfrentarse al polo sur de un iman. Utilizando el efecto Hall para
proporcionar una conmutacion sin rebotes. Como por ejemplo es posible realizar
un circuito que mida las revoluciones a la que esta girando una rueda.

» Sensores de interruptor: Sensor sencillo, pasivo y puede ser interno o externo.
Principio basico: Circuito abierto/cerrado (pasa corriente, no pasa). Necesitan
poco procesamiento a nivel electrénico. Usos variados: Contacto: el robot choca

con algo (ej. detector de pared). Limite: un dispositivo ha alcanzado el maximo de
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su rango (ej. pinza abierta). Contador: cada vez que se abre/cierra (ej. contador de

Asignatura: || INFORMATICA Periodo: tercero || Actividad: 6
Tema: Realidad aumentada y realidad )
. ) Fecha: ||Septiembre-octubre

virtual — Infografia

NELSON CARDENAS i Tecnologia e
Profesor: Area: ) ]

FONSECA informatica

vueltas).

Anexo 14. Foro: leyes de la robotica
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1103 JORNADA MANANA

P GING PRINCIPAL & CURS0S b JORNADA MAFIAND & 1103 JM e MODULD 2 TERCER PERIODO » FORQ: LEYES DE LA ROBATICA

1. Ver loz cortos animados d | peliculs AMMATRIX (segundo renacimiento partes 1 y 2) en clage o dispanibles en YOUTUBE enlaz URL:
ity ffautu e o SEpiGAc
ity fhautu bedshHk vy ARS

2. Visttar [5 direccion hitps:ies wikipedia orghekires_|eves_de_la_rab%C3%E3tica disponible en aula virtusl en &l captulo ROBOTICA y el
hanner Leves fundamentales d la robidtica,

3. Responds & ks siguisnte pregunts, Participando en FORE, ;Cual considera es la ley de la robatica (por Isaac Asimav) &s la mis
importante, segun lo visto en los cortos y Ia lectura? Argumente su respuesta lo mas coherente posible.

4. Participe en el FOREE Refutand (cortradicienda) o apovando (minim) dos de ks respuestas dadas por sus comparieros de grupo &n el
fara.,

PARA LA PARTICRACIGN EN EL FORD

Sea cortés y respetuoso en Intemet Recuerda que afras del monitor hay una persona intentado interactuar contigo, asf que
un saludn de "Buen dia", pedir lag cosas "por favar' v dar a5 "gracias” al final de ty mensaje o al reciir una respuesta,
Siermpte seran apreciadas,

Fara participar dehe leer & investigar el tema prapuesta por el profesor,
Euite "caniar-y-peqar” de autores ajenas sin anodar comentatia propia alguna,

Cite siernpre a fuente de los mismas. Sino o hace, podria estarviolando derechos de autor y i lo que se dice es ofengivo
o problematico podria correr inclusa con responsabilidades chiles o legales.

Se debe utilizar el 1éxico propio de 2 asignatura.
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Anexo 15. ACTIVIDAD 7 Infografia

. ] INFORMATICA- o L
Asignatura: TECNOLOGIA Periodo: tercero || Actividad: 6

Tema: ROBOTS - Infografia Fecha: || Noviembre
Profesor: NELSON CARDENAS FONSECA || Area: Tecnologia e
informatica

Deben visitar la direccion URL

Infografia: Realidad aumentada

=8y ) | £lw]s]

CAM @ ON!

AR

Realidad aumentada

Es una técnica que agrega informacion virtual a la realidad en cualquier lugar o situacién,
mediante determinados dispositivos de uso generalizado. £l avance de [a tecnologia
impulsa su conocimiento y, en los préximos aias, se prevé un fuerte incremento de sus
posibilidades.

il
pulsa
EROSKI CONSUMER

nformacian Gl para Ia vida cotdiana

100 %

http://www.consumer.es/web/es/tecnol

ogia/internet/2011/01/11/198238.php

resolver la siquiente situacion problema.

En la que encontraran el recurso

denominado Infografia: realidad

aumentada (ver grafico) explorar,

analizar y estudiar cada uno los

componentes del recurso para

Situacion problema: Ustedes son los disefiadores de una nueva empresa de desarrollo

de tecnoldgico, la empresa esta tratando de incursionar en la Realidad aumentada y

realidad virtual para ampliar sus opciones de mercado, por tal razén le solicita como

tarea disefar una infografia sobre este tema, en la que figuren los siguientes

elementos:



http://www.consumer.es/web/es/tecnologia/internet/2011/01/11/198238.php
http://www.consumer.es/web/es/tecnologia/internet/2011/01/11/198238.php
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v' ¢Qué es la Realidad aumentada y realidad virtual? Definicion de cada una de
ellas.

v" Dispositivos en los que se puede usar la Realidad aumentada y realidad virtual.

v Como funciona la Realidad aumentada y realidad virtual

v" Posibles usos de la Realidad aumentada y realidad virtual

v Gréficos ilustrativos o representativos de cada uno de los elementos
anteriormente enunciados y los que considere necesarios para explicar el tema
en mencion.

2. Sugerencias:

Busque en internet la informacidn necesaria, las iméagenes y otros elementos.

» Para realizar su infografia:

e Puede usar una de las herramientas gratuitas en las direcciones:

http://www.easel.ly/

https://infogr.am/

http://create.visual.ly/

SOLO HAY QUE SUSCRIBIRSE

e Asigne un nombre y ubicacién para su trabajo

e Guarde o exporte su trabajo como imagen
e Suba finalmente su trabajo al aula virtual del CJFS en el link

ACTIVIDADES, Actividad 6 de informatica del tercer periodo.


http://www.easel.ly/
https://infogr.am/
http://create.visual.ly/
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Puede también trabajar en una de las plantillas que ofrece Publisher. Para ello siga

las instrucciones:

e Dirijase al menu de inicio, clic en Todos los programas.
e Ubique la carpeta Microsoft Office.
e Seleccione el programa Microsoft Office Publisher 2010.

e Elijala opcion Prospectos y la plantilla de su preferencia.

e No olvide incluir sus Nombres y apellidos del alumn@.

e Clic en Archivo, elija la opcion Publicar como PDF o XPS...

e Asigne un nombre y ubicacién para su trabajo

e Suba finalmente su trabajo al aula virtual del CJFS en el link

ACTIVIDADES, Actividad 6 de informatica del tercer periodo.
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Anexo 16. ACTIVIDAD 18, carrera de observacion

. ] INFORMATICA-
Asignatura:

C TECNOLOGIA Periodo: tercero || Actividad: || 8

F Tema: || ROBOTS — Actividad extra sobre robtica || Fecha: ||Noviembre

ocarras

Tecnologia e

Profesor: NELSON CARDENAS FONSECA Area: . 2.
informatica

A Continuacidn, encontrara algunos hipervinculos con una actividad especifica por realizar,
tenga Presente las instrucciones y envieé TODAS sus respuestas en un solo documento en

formato PDF con sus nombres y apellidos, en el vinculo del aula virtual ACTIVIDAD 8

ESTACION SALA DE PROFESORES: VENTANA FRENTE A LOS BANOS DE

ESTUDIANTES

1. Visite la siguiente direccion electronica

http://www.educaplay.com/es/recursoseducativos/1964989/robotica.htm

¢Cual es la respuesta al ordenar las letras?
2. Observar el video de la siguiente direccién electronica:

https://www.youtube.com/watch?v=43d60NiQupM&feature=youtu.be

Y responder a la pregunta:

Segun lo visto y explicado en el video la definicibn méas acertada para la robdtica

educativa es:

e Es un sistema de ensefianza interdisciplinaria que potencia el desarrollo de

habilidades y competencias en los alumnos.


http://www.educaplay.com/es/recursoseducativos/1964989/robotica.htm
https://www.youtube.com/watch?v=43d6ONiQupM&feature=youtu.be
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e El estudio, disefio y uso de robots para la ejecucién de procesos industriales.
e Materia de aprendizaje que toca la electricidad, la mecanica, el disefio y el arte.
e Mecanismos con cierto cerebro que tienen ciertas interacciones con el ambiente

ESTACION AULA DE INFORMATICA 2

3. Maquina enigma alemana. En el siguiente enlace encontraran la referencia sobre la
maquina criptografica que usaban los nazis para enviarse mensajes cifrados durante

la guerra. http://www.areatecnologia.com/maquina-enigma-alemana.htm

De tal forma que ustedes usaran ese cddigo para descifrar el siguiente mensaje:
WNWGQENWGUGZRM_MIURNMPM_M_UM_HAPRNRWM_IMVM_SMUKMR
_KRPMS

Aclaracion: _es equivalente a un espacio entre palabras

4. Visite la siguiente direccion electronica

https://drive.google.com/file/d/0B3FMnihoD6AAdXUS5SUNIRHVY LWs/view?usp

=sharing
Segun el mapa de la clasificacion de los robots, localizado en la siguiente direccion
electrénica
¢Cudl es el grafico con el mejor ejemplo de robot teleoperador? Argumente su

respuesta en NO menos de 5 renglones.


http://www.areatecnologia.com/maquina-enigma-alemana.htm
https://drive.google.com/file/d/0B3FMnihoD6AAdXU5SUNlRHVYLWs/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/0B3FMnihoD6AAdXU5SUNlRHVYLWs/view?usp=sharing
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ESTACION AULA DE INFORMATICA 1

5. Visite la siguiente direccion electronica

http://www.educaplay.com/es/recursoseducativos/732549/trabajo de tecnologia.htm

Respuestas al ejercicio de agrupar las palabras.
6. Visite la siguiente direccion electronica
Respuesta al ordenar las palabras correctamente, hallando la frase

http://www.educaplay.com/es/recursoseducativos/1906526/las magquinas .htm



http://www.educaplay.com/es/recursoseducativos/732549/trabajo_de_tecnologia.htm
http://www.educaplay.com/es/recursoseducativos/1906526/las_maquinas_.htm
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ESTACION AULA DE TECNOLOGIA

7. Visite la siguiente direccion electronica
https://drive.google.com/file/d/0B3FMnihoD6 AAOWINcVIYTOINSzO/view?usp=s

resume lo visto? Argumente su

haring
Segun la infografia, ¢Cual es el grafico que mejor
respuesta en NO menos de 5 renglones
& Home Smart Infrastructure Security & Surveillance' SOCIal Medla Landscape
*im =] e & |
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8. Visite la siguiente direccion electronica
http://www.educaplay.com/es/recursoseducativos/1825251/introduccion a la robotica.htm

Respuestas correctas al video quiz. Son 5 preguntas y sus respectivas respuestas


https://drive.google.com/file/d/0B3FMnihoD6AAOW9ncV9yT0JNSzQ/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/0B3FMnihoD6AAOW9ncV9yT0JNSzQ/view?usp=sharing
http://www.educaplay.com/es/recursoseducativos/1825251/introduccion_a_la_robotica.htm
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ESTACION CANCHAS FRENTE AL SALON 4 DE PRIMARIA
9. Usando el video juego FIX FACTORY, llegar hasta el nivel 7 e indicar la secuencia

de programacion que funciono para que el robot cruzara correctamente por la pista

de pruebas. Ver gréfico anexo

10. Programar su robot en el nivel que deseen para y en la fase de programacion de
ROBOLAB que mas les convenga para “Recorrer la ruta trazada en el saloén de
clase, saliendo del recorrido un méximo de 3 veces, el robot debe recorrer los 360°
de la pista en su totalidad, al cabo de esta prueba el docente asigna un sello y firma

por el resultado obtenido”

C
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Anexo 17. Formato de observacion participante

Formato de instrumento de observacion

Sitio de la observacion:

Fecha:

Investigador:

Tipo de observacion: Participante

Guia para realizar la | Esta observacion participante estd orientada a un grupo de
observacion: grado undécimo del I.E.D. Colegio José Francisco Socarras de
la jornada mafiana y a su docente durante el desarrollo de la
clase de tecnologia e informatica utilizando el aula virtual; el
objetivo es describir, por medio de anotaciones interpretativas,
los diferentes eventos o hechos que transcurren durante el
desarrollo de la clase, la utilizacién por parte de los alumnos
de diferentes recursos y actividades en el aula virtual del
I.LE.D. Colegio José Francisco Socarras ( chat, foro, wiki,
URL, archivo, entre otros) también de los posibles recursos
explotados por el docente en un ambiente virtual de
aprendizaje de este tipo ( Leccion, encuesta, cuestionario,
taller, wiki, subir archivos, vincular paginas o URL, entre

otros). Permitiendo establecer las relaciones entre los




Robotica Educativa en la Competencia de Solucion de Problemas Empleando un Ambiente
de Aprendizaje B-Learning

participantes, la intervencion y aportes de los estudiantes en
las diferentes actividades educativas propuestas. Y finalmente
la pertinencia del aula virtual como elemento preponderante
en el desarrollo de la competencia tecnoldgica enfocada a la

solucion de problemas con robdtica educativa.

Para realizar una adecuada observacion participante, se
recomienda al observador atender a los siguientes

componentes:

Categorias a observar:

Actitud y comportamiento de los estudiantes: atienden,
demuestran iniciativa, solicitan explicaciones, toman notas, la
actitud en general del alumnado es pasiva, son autbnomos, se
muestran  protagonistas 0 como solo espectadores.
Distribucion fisica en el desarrollo de la clase. Asistencia y
puntualidad para el inicio de la clase, se muestra un adecuado
porcentaje. Emplean aparatos electronicos durante la clase,
¢Cudl es el uso(s) que les dan? Audifonos conectados al

computador u otros.

Conducta verbal del maestro: adecuado volumen de la voz.
Adecuada articulacion del lenguaje, ritmo del habla

cadencioso y fluido. Uso del vocabulario técnico en relacion
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al tema y con precision.

Conducta no verbal del maestro: su postura corporal es
relajada, tranquila, inquieta, otras. Su mirada provoca la
atencion de sus estudiantes. Gestos, movimientos y espacios
corporales son armoniosos, expresivos y les causan armonia a

los estudiantes.

Método del maestro: se nota una adecuada organizacion y
método en la preparacion de su clase. Emplea eficientemente
el tiempo de su clase, permitiendo las conclusiones y despejar
dudas finales de los estudiantes. Estimula la participacion de
sus estudiantes o se dedica a la exposicion continua. Uso
constante de las preguntas para mantener el interés o como
medio represivo. Las actividades programadas son atractivas,

entretenidas y dinamicas para los estudiantes.

Uso de materiales y recursos didacticos por parte del maestro:
Tablero, imagenes estaticas, medios dinamicos o

multimediales, usa guias u otros medios.

Notas de campo

Hechos Interpretaciones
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Guia de observacion Ambiente virtual de aprendizaje.

SECRETARIA DE EDUCACION DE BOGOTA D.C.

INSTITUCION EDUCATIVA DISTRITAL

COLEGIO JOSE FRANCISCO SOCARRAS

JORNADA MANANA

Sitio de la observacion: Aula virtual del I.E.D. Colegio José Francisco Socarras
Fecha:
Tiempo de observacion:

Nombre del observador:

Tipo de observacion: participante

Guia para realizar la observacion: Esta observacion participante esta orientada a un
grupo de grado undécimo del I.E.D. Colegio José Francisco Socarras de la jornada mafiana
y a su docente durante el desarrollo de la clase de tecnologia e informatica utilizando el
aula virtual; el objetivo es describir, por medio de anotaciones interpretativas, los diferentes
eventos o hechos que transcurren durante el desarrollo de la clase, la utilizacion por parte
de los alumnos de diferentes recursos y actividades en el aula virtual del 1.LE.D. Colegio
José Francisco Socarras ( chat, foro, wiki, URL, archivo, entre otros) también de los
posibles recursos explotados por el docente en un ambiente virtual de aprendizaje de este

tipo ( Leccidn, encuesta, cuestionario, taller, wiki, subir archivos, vincular paginas o URL,
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entre otros). Permitiendo establecer las relaciones entre los participantes, la intervencion y
aportes de los estudiantes en las diferentes actividades educativas propuestas. Y finalmente
la pertinencia del aula virtual como elemento preponderante en el desarrollo de la

competencia tecnoldgica enfocada a la solucidn de problemas con robética educativa.

Notas de campo:
Categorias a observar Interpretaciones (lo que pienso, siento, conjeturo, me
pregunto)
Actitud y

comportamiento  de

los estudiantes.

Conducta verbal del

maestro

Conducta no verbal

del maestro

Método del maestro
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Uso de materiales y
recursos  didacticos

por parte del maestro

Hechos més relevantes
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Anexo 18. Guias de aprendizaje y actividades en el &mbito presencial. Formato de tecnologia

'ule io
j élra;ncisco
locarris

LLE.D. José Francisco Socarras
Area de tecnolegia
Actividad LEGO

Rpswlicion da Aprobacion
Mo J3A3dla supt. 02 da 2008

Dama S INOIPE

TEMA: ”

” FECHA:

H NUMERO DE CAJA UTILIZADA ”

INTEGRANTES DEL

GRUPO

DOCENTE:

NELSON CARDENAS FONSECA

OBJETIVO DE LA ACTIVIDAD/ SITUACION PROBLEMA:

CALIFICACION

MAPA DEL PROBLEMA

EXPLICACION DEL FUNCIONAMIENTO Y/0O
SOLUCION FINAL PROPUESTA

GRAFICO DE LAS VENTANAS CON LA
PROGRAMACION DE ROBOLAB 2.5.4
/CALCULOS FISICO-MATEMATICOS

GRAFICO DEL MONTAJE REALIZADO

OBSERVACIONES DEL DOCENTE:

T

=
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Anexo 19. Permiso institucional

Bogot, 21 de abril de 2015

Sefora
Rectora
|.E.D. COLEGIO JOSE FRANCISCO SOCARRAS

Ciudad

Respetada rectora, atentamente me permito solicitar a usted su aprobacion para
desarrollar mi proyecto pedagodgico de investigacion que tiene como titulo “Roboética
educativa en el desarrollo de la competencia de solucion de problemas empleando una
estrategia de ensefianza B-Learning”, el cual tiene como objetivo establecer el nivel de
desempefio de la competencia de solucion de problemas con robética educativa en los
educandos de grado Undécimo del I.E.D. colegio José Francisco Socarras de la jornada de

la mafana, para lo cual le agradezco tener en cuenta las siguientes consideraciones:

Mi interés es aportar en mi ambiente profesional, y a través de un entorno virtual de
ensefianza-aprendizaje fortalecer el proceso educativo de los estudiantes.
Se propone como fechas tentativas para el desarrollo del proyecto, el primer y segundo

semestre del afio 2015.

En la actualidad me encuentro cursando el tercer semestre de la Maestria en Proyectos

Educativos Mediados por TIC en la Universidad de la Sabana.
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Este proyecto de investigacion, busca dar respuesta a una problematica relevante en nuestra
institucion y la propuesta que se plantea, utiliza la estrategia B-Learning como eje
dinamizador del aprendizaje, sustentado en las bondades de la ensefianza virtual y la
presencial, combinandolas en un solo tipo de formacion que potencia y facilita la labor del
educador como del alumno, a fin de alcanzar un desempefio optimo en la competencia de
solucién de problemas tecnoldgicos propios de la educacion en tecnologia e informaética,
propuestos por el MEN (MINEDUCACION, 2006).

Tal como mi deber ético lo indica, me comprometo a que la informacion obtenida sobre los
estudiantes, docentes y otros, durante la investigacion, sera confidencial y se mantendra

fuera del acceso de personas ajenas a la misma.

Sin otro particular y agradeciendo su atencién me despido cordialmente,

Lic. Nelson Cardenas Fonseca
CC. 79 875 628 de Bogota
E-mail: nelsoncafo@unisabana.edu.co

Docente de Tecnologia & informatica J.M.
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Anexo 20. Asentimiento informado a padres de familia

Universidad de

La Sabana

Bogot4, 21 de abril de 2015

Estimados padres de familia

Por medio de la presente, le estamos solicitando su autorizacién para que su hijo/a participe
de un proyecto de investigacion que tiene como titulo “Robotica educativa en el desarrollo
de la competencia de soluciéon de problemas empleando una estrategia de ensefianza B-
Learning”, el cual tiene como objetivo establecer el nivel de desempefio de la competencia
de solucién de problemas con robética educativa en los educandos de grado Undécimo del
I.E.D. Colegio José Francisco Socarras de la jornada de la mafiana, haciendo uso de la
ensefianza presencial en la nuestra institucion en el mismo horario de clase y de forma
virtual, a través del aula virtual del colegio

(www.coleqgiojosefranciscosocarrasied.edu.co/estudiantes).

El desarrollo de este proyecto permitiré:

Fortalecer la adquisicion de conocimientos en el area de tecnologia e informatica.

Utilizar el aula virtual del 1.E.D. Colegio José Francisco Socarras como medio interactivo
de comunicacion con los docentes.

Desarrollar la competencia de solucién de problemas haciendo uso de la robética educativa.
Resolver problemas con los y las estudiantes a partir de soluciones abiertas o situaciones

reales empleando la robética educativa.


file:///C:/Users/Nelson%20Cárdenas/Documents/NELXON/U%20Sabana/1%20-%202%20-%203%20TESIS%20PROYECTO%20PROFESORAL/3%20ACTUALIZACIONES%20TESIS%202015/www.colegiojosefranciscosocarrasied.edu.co/estudiantes
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Se propone como fechas tentativas para el desarrollo del proyecto, el primer y segundo
semestre del afio 2015.

La participacion de su hijo/a es de vital importancia en este proyecto y es de caracter
voluntario. Si usted asi lo define, puede desistir de participar y no se cuestionard su
decision. Se le garantiza:

El uso de nombres ficticios para proteger su identidad y la de su acudido, si usted lo
prefiere.

Estricta confidencialidad con informacién que usted considere que lo puede afectar.

La oportunidad de verificar las declaraciones hechas en las entrevistas y la interpretacion
que se haga de ellas.

Que se le respondera cualquier duda que le genere el proyecto.

Agradecemos de antemano su autorizacién para contar con su hijo/a como participante en

este proyecto.

Datos del acudiente

Lic. Nelson Céardenas Fonseca Nombre:
CC. 79 875 628 de Bogota Firma:
E-mail: nelsoncafo@unisabana.edu.co Parentesco:
Docente de Tecnologia & informatica J.M. Fecha:
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ANEXO No. 21. Asentimiento informado a estudiantes

Universidad de

| La Sabana

Bogot4, 04 de mayo de 2015

Estimado estudiante

Por medio de la presente, estamos solicitando su participacién en un proyecto de
investigacion que tiene como titulo “Solucion de problemas con robdtica educativa para el
desarrollo de la competencia tecnoldgica”, el cual tiene como objetivo establecer el nivel de
desempefio de la competencia tecnoldgica enfocada a la solucién de problemas cerrados
con robotica educativa en los educandos de grado Undécimo del 1.E.D. Colegio José
Francisco Socarras de la jornada de la mafiana, haciendo uso de la ensefianza B-Learning,

que permita fortalecer su proceso académico en el area de tecnologia e informatica.

Este proyecto es una oportunidad para complementar lo aprendido en el colegio, de manera
diferente, ya que es por medio de la plataforma virtual de la institucion y diferentes
recursos web interactivos.

El desarrollo de este proyecto le permitira:

Fortalecer la adquisicion de conocimientos en el area de tecnologia e informatica.

Utilizar el aula virtual del 1.E.D. Colegio José Francisco Socarras como medio interactivo
de comunicacion con los docentes.

Desarrollar la competencia tecnoldgica haciendo uso de la robdtica educativa.



Robdtica Educativa en la Competencia de Solucién de Problemas Empleando un Ambiente
de Aprendizaje B-Learning

Resolver problemas a partir de soluciones abiertas o situaciones reales empleando la

robotica educativa.

Se propone como fechas tentativas para el desarrollo del proyecto, el primer y segundo
semestre del afio 2015.

Puede elegir si participar o no. Hemos discutido esta investigacion con sus acudientes y
ellos saben que le estamos preguntando también para su aceptacion. Si va a participar en la
investigacion, sus acudientes también tienen que aceptarlo.

Puede que haya algunas palabras que no entienda o cosas que quieras que se las expliquen
mejor porque estds interesado o preocupado por ellas. Por favor, puede preguntar en

cualquier momento y nos tomaremos tiempo para explicarselo.

Agradecemos de antemano su autorizacion para contar como participante en este proyecto.

Datos del acudiente

Lic. Nelson Céardenas Fonseca Nombre:
CC. 79 875 628 de Bogota Firma:
E-mail: nelsoncafo@unisabana.edu.co Parentesco:
Docente de Tecnologia & informatica J.M. Fecha:
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