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ROBOTICA EDUCATIVA

El valor de las acciones pedagogicas
en los resultados de aprendizaje
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ANTECEDENTES DE LA INVESTIGACION _ j"
Atributos propuestos para los EAR [ Active|| |
De acuerdo con los planteamientos del Dr. David Jonassen ﬁ\ |

y colegas [3], existen una serie de atributos que deben _ 3
estar presentes en las actividades basadas en tecnologia para
que el aprendizaje significativo pueda ocurrir.

Entorno de Aprendizaje basado en Robética (EAR)

| ¢ Escolar ¢ Extraescolar

El uso de la Robética como recurso de aprendizaje, mejor conocido
como Robédtica Educativa (RE), ha generado actividades muy
demandadas actualmente, tanto a nivel escolar como extraescolar.

& Tipo EIM

En el 2008, Sullivan [1] analizé las habilidades de pensamiento y del

proceso cientifico que usan los alumnos para resolver un desafio con
robots, y Benitti [2] quién realizé un analisis de diez investigaciones
sobre RE en 2012, argumentan que los resultados de aprendizaje

obtenidos en estas actividades son consecuencia de atributos del

i Resultados de Aprendizaje = Atributos del EAR + Enfoque pedagégico Entorno de Aprendlzaje (EA) ensly del enfoque pedagoglco.
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CARACTERISTICAS DE LA MUESTRA {",

Obijetivo: analizar la RE preuniversitaria en Iberoamérica y Espafia, tanto los EAR escolares 127 docentes/instructores (33.9% mujeres y 66.1% hombres) i

£ como extraescolares, en funcidon de una serie de atributos y variables pedagdgicas (establecer §§ ARGENTINA

BOLIVIA BRASIL
etapas, asignar roles y realizar actividades interdisciplinares) que nos permitan describir las posibles % § Muestra por 3 |3 110 0| 1

& s

relaciones con los resultados de aprendizaje. { | Paisesy por EAR ]
;) * 2

MEXICO PANAMA PERU
5| 7 5| 4 2| a4

EL SALVADOR ESPANA
23 | 28

CHILE
1] 4

COLOMBIA COSTARICA
013

ECUADOR

Método: Estudio exploratorio de tipo descriptivo.

-i Escolar = 60
& 1 Extraescolar = 67 I ) I
} Instrumento de recoleccion de datos: Cuestionario en linea (marzo - mayo 201 3). i - .

1|0
Poblacion: Docentes/Instructores de RE preuniversitaria ubicados en Espaia e Iberoamérica. §}

b -

PUERTO RICO REP. DOMINICANA
1|0 o1

URUGUAY VENEZUELA 'l
4| 1 3

% 2

Arte, Letras y Humanidades

i Estadisticos: Chi-cuadrado/U de Mann-Whitney (SPSS 20). § [ Menos de 33 Menos de 4 IR nidades
1 17 De33a40 EENLZ
4 De4a9 o 0 Ingenierias

Tipo de muestra: No probabilistica (una mezcla de muestra por cuotas y en cadena [4]).

15.09

EDAD (ahos)

De 41 a 48
Mas de 48

PY Experiencia, autoaprendizaje o
intercambio con colegas
@ Cursos presenciales o virtuales

FORMACION EN RE

Ciencias Sociales y Juridicas

Mas de 9 m

EXPERIENCIA EN RE (anos)

Ciencias de la Salud
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RESULTADOS |l

CAMPO DE ESTUDIO
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ENTORNODEIARRENDIZAIE 5.0 Atributos seqgun el EAR Escala Likert: 1-nunca, 2-pocas veces, 3-algunas veces, 4-la mayoria de las veces, 5-siempre
TOTAL Escolar Extraescolar
ROBOTS 4.63 .. . > : - -
|. Tecnolégico: utilizan la robdtica como herramientas de construccion del conocimiento, aprenden con ella, no de ella.
EDUCATIVOS — f %  f % 4.49
Tioo EIM o RTEETTERETEEEY 4.37 L 4.35 4,32 2. Activo: los alumnos son el centro del proceso de aprendizaje.
Tipo IM 94 740 44 733 50 746 i, | LEESGIRIESTEN G 445 T 438 4.40 4.13 414 |, o 3. Colaborativo: los alumnos trabajan en equipo para construir su aprendizaje y conocimiento.
(Robotics Invention System) . - . . . . . ..
Tipo | 2 1.6 1 17 ] 15 éstadzs U;idosy 0 420 , 3.89 4. Manipulativo: aprender haciendo, los alumnos trabajan activamente con los recursos de aprendizaje.
Total 127 100 60 100 67 100 + 11 afios ' 5. Constructivo: integran nuevas ideas a partir de sus conocimientos previos, construyendo su propio significado.

(Robot Tipo I Bee-Bot)

1998 & Entorno Escolar (N=60) 3.48 6. Intencional: las actividades de aprendizaje persiguen una meta establecida.
110 ® Entorno Extraescolar (N=63) 7. Reflexivo: los alumnos consideran detenidamente el porqué de sus acciones y de las respuestas que encuentran.
| 3.42 8. Contextualizado: los alumnos realizan tareas que favorecen aprendizajes muy vinculados al mundo real.
3-0 . . . . 14 . . .
S . > 3 a s 6 ; s 9 10 9. Conversa.cmna!. los alumnos aprenden mediante un proceso dialogico inherentemente social.
Existen también Robots Educativos EIM de Atrlbutos del EAR |0. Complejo: se involucra a los alumnos en la solucion de problemas poco estructurados.
disefio propio (1 | 4) y otros fabricados con
|| BooBor materiales reciclables (3 | 1). : _— ‘o ASig na Roles
| Beeh EIM | GoGo Board _ Utiliza Fases/Etapas | Realiza actividades interdisciplinares
eino unido .
B Estados Unidos 4.64 4.61 4.54 4.52
+3 afios 4.48 4.44 4.49 4.37 4.46 . R
. 4.30 a1s A 4.36 XZ*(2)= 3.17276 Realiza actividades INTERDISCIPLINARES Total
. . =, _ ota
4.45 4.11 4.01 P Nunca Pocas veces Alguflas veces
4.38 Siempre
4.27 4.27 366 = - 3 =
38 2 88 ' 40 Utiliza St 66.7% 33.3% 78.3% 60.4%
3.78 . 3.77 ETAPAS/FASES No 4 12 5 21
-52 33.3% 66.7% 21.7% 39.6%
, . 3.6 Total 12 18 23 53
¢ SI(N=73) @ NO (N=40) ¢ SI(N=73) © NO (N=40) 100% 100% 100% 100%
3.02
M | BioLoip sTem | | EIM | Placa Arduino 1| scribbler EIM | Boe-Bot | | v | LEGO MINDSTORMS NXT >
— Ardul - - 25 3.0 x?(2)=8.839 Realiza actividades INTERDISCIPLINARES
Robotis rduino Sallal e Parallax Inc. Estados Unidos 1 2 3 4 5% 6* 7 8 9* 10* 1 2% 3 4 5% 6 7 8% 9* 10 * p=.012 Total
Corea Italia Estados Unidos Estados Unidos +8 afios Nunca Pocas veces Alguflas veces -
* Presentan diferencias estadisticamente significativas (p <.05) - 5 Sle11n6pre =
_ St 1679 50.0% 69.6% 50.9%
ENTORNO ESCOLAR Asigna ROLES ————— 5 - —
(]
. . 83.3% 50.0% 30.4% 49.1%
UTILIZA FASES/ETAPAS ~ No (N=21) " Si (N=29) ASIGNAROLES "No (N=24)  ™Si (N=26) D . 18 . >3 - 53 :
| | | | | | | | | Total 15094 100% 100% 100%
Mucho 19 Mucho NN 33.3
552 I, 6.2
I I N R 50 475
4.67
66.7 N 54.2
Bastante EX) Bt N |; >
EIM | Butia EIM | fcaro IM | LEGO WeDo T TES ™ | oLLo | . | e
Uruguay Argentina ESTRHORI A0S L. Robotis 143 Al I 12.5 411 e
+7 affos EIENIES Corea Algo | 6'P 2 71_7 @ Mejoran los Aprendizajes
[ . . . . . . P ©O Mejoran las Calificaciones
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70 ’ 3.75
Mejoran los alumnos sus aprendizajes (%) Mejoran los alumnos sus aprendizajes (%) 3.67
3.5 -O
UTILIZA FASES/ETAPAS " No (N=21) "Si (N=29) ASIGNAROLES " No (N=24)  ®Si (N=26) 3.33 3.28
438 42
Mucho -‘-'3' 4 Mucho | 38 3.0
i 238 I | 292 "Nunca Pocas veces Algunas veces La mayoria de las veces Siempre
: == Bastante 58.6 Bastante 577 Realiza Actividades Interdisciplinares
IM | ROBO TX Explorer EIM | Arduino Robot ' | | | | | | | | | |
IM | LEGo miNDsTORMS EV3 | ] | mOwayduino 54.2
. = - 0|
Fischertechnik 1M | Multiplo Complubot Arduino - Complubot Estados Unidos Algo | 3, o Alg0 N (335
) Argentina = P P - Espaia | . . ., , .
Alemania Fspana s WEERS 48 s 3 Puntuacion de la Robotica como recurso
Muy poco 34 Muy poco 0 : - -
2013 \ _ de aprendizaje (escalade 1 a 10)
Nada 48 Nada -0 4.2
Otros recursos adicionales utilizados actualmente por algunos docentes/instructores. 0 . . . | . . .
6 .o ) ) ) » 0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70
Ultimas incorporaciones de un recurso tecno-educativo en constante evolucion. Mejoran los alumnos sus calificaciones (%) Mejoran los alumnos sus calificaciones (%)
. Ejemplos de las etapas/fases utilizadas por los docentes: Algunos roles que los docentes asignan a sus alumnos: g
SOFTWARE DE PROGRAMACION - Desaprender, aprender, re-aprender. - Planificar, hacer, verificar. - Arquitecto, ensamblador, revisor. 8
- Imaginar, disefiar, desarrollar, probar, mejorar. - Coordinador, expositor, disefiador, controlador del tiempo.
//Avanza el robot - Disefio, construccién, programacion, pruebas, andlisis de resultados. - Disefiador, relator/periodista, informatico, ingeniero. 9
mueve motor (MOTOR DERECHA, 100); - Identificacion del problema, propuesta de solucién, desarrollo - Programador, constructor, investigador, documentalista, critico. 10
. i i ié i i = Coordinador, comunicador, lider de herramientas, lider(es
mueve_motor (MOTOR_IZQUIERDA,100); e - . . o) .- & oe ] del prf)totlpo, experlmentaC|on, compartir soluciones, o, ) (es)
//Espera un segundo conclusiones y evaluacion. de orden Y ||mp|eza, constructor.
delay(1000); Dreccin: O OJ 09 4 Dumcén: | 1 | [ Segundos ]
//para Cl robot = o= = o = o .. — = .- o Ny e = — . o = = = = Ny
Volante: [ f 8 e i én: O Yl O by Flotacién 3 . - - = — . — o . - -
mueve_mtor (MOTOR_DERECHA, 0) H Ir !r st /J e - /” ’ ¢ R = R e ST - - - - \ S S RManini CAMPUS DE EXCELENCIA INTERNACIONAL
mueve_motor (MOTOR_IZQUIERDA,O0); v O - C N C L U S I N E S | 3l DiRM
IS EINI N 20.5% 1.5% Grafico (9) NARZ § O O
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. Se hace evidente que actualmente se usan distintos recursos en las actividades de
Robotica Educativa de Espaia e Iberoamérica, incluso algunos paises son fabricantes.

! De acuerdo con Jonassen [3] estos atributos que favorecen un aprendizaje significativo se
i relacionan entre si, son interactivos e interdependientes, es decir, son sinérgicos. Ademas,
' una combinacién de los mismos es mas efectiva que su uso de manera aislada o individual.

En los resultados se demuestra que los EAR, tanto escolares como extraescolares, poseen

i que esos atributos se pueden potenciar mediante acciones pedagodgicas sencillas como:
. establecer etapas, asignar roles a los alumnos y realizar actividades interdisciplinares con

! empleado), afectan los resultados de aprendizaje de forma estadisticamente significativa.

! multiples atributos para que los alumnos obtengan aprendizajes altamente significativos. Y

¢ otros docentes. Mas importante aln, estas simples decisiones docentes (y no el recurso |
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