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RESUMEN

El objetivo fundamental de la presente investigacion es comprobar el impacto de una
estrategia pedagogica, apoyada en robotica educativa, sobre el fortalecimiento de las nociones
espaciales en nifios de edades tempranas, enmarcado en un estudio con enfoque
cuantitativo cuasi-experimental, que pretende el fortalecimiento de las nociones espaciales:
derecha, izquierda, adelante y atras en nifios de edades tempranas. Las conclusiones obtenidas
tras el estudio piloto, realizado previamente por las investigadoras, consistente en la
implementacién de actividades con robotica educativa mediante la interfaz de botén — Colby y la
interfaz hibrida — Lego Boost, permitieron evidenciar las dificultades de reconocimiento en las
nociones espaciales en mencidn, proceso que ha generado diferentes escenarios didacticos y
pedagdgicos; es por ello que en esta investigacion se pretende disefiar, implementar y evaluar
una caja de herramientas apoyada en roboética educativa, para emplearse como estrategia en el
fortalecimiento de dichas nociones con nifios de edades tempranas. La caja contiene
herramientas pedagdgicas que orientan al docente en el fortalecimiento de estas nociones
haciendo el uso de los Kits de robdtica referidos anteriormente. Se afirma que, con la
implementacion de la caja de herramientas las docentes pueden ademas fortalecer la interaccion
social en sus aulas, fortaleciendo aspectos como: el trabajo en equipo, la colaboracion, entre
otros, de manera que también se contribuye al desarrollo emocional y comunicativo de cada
estudiante, sembrando en los ellos actitudes motivadoras que permitan aprovechar los procesos

de aprendizajes que propician sus maestras.

Palabras clave: Nociones espaciales; caja de herramientas; interfaz tangible e hibrida;

robotica educativa; primera infancia.



ABSTRACT

The primary objective of this research is to verify the impact of an educational strategy
based on educational robotics on the strengthening of spatial notions in early childhood children.
This study is framed within a quasi-experimental quantitative approach that aims to strengthen
the spatial notions of right, left, forward, and backward in young children. The conclusions
obtained after the pilot study, previously carried out by the researchers, consisting of the
implementation of activities with educational robotics using the button interface - Colby and the
hybrid interface - Lego Boost, allowed us to evidence the difficulties of recognition in the
mentioned spatial notions. This process has generated different didactic and pedagogical
scenarios; therefore, this research aims to design, implement, and evaluate a toolbox based on
educational robotics to be used as a strategy to strengthen these notions in early childhood
children. The toolbox contains pedagogical tools that guide teachers in strengthening these
notions by using the aforementioned robotics Kits. It is argued that, with the implementation of
the toolbox, teachers can also strengthen social interaction in their classrooms, fostering aspects
such as teamwork, collaboration, among others, in a way that also contributes to the emotional
and communicative development of each student, sowing in them motivating attitudes that allow
them to take advantage of the learning processes that their teachers provide.

Keywords: Spatial notions; toolbox; tangible and hybrid interface; educational robotics;
early childhood.
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Introduccion

La educacion a nivel mundial plantea exigencias de calidad con respecto a las diversas
perspectivas de formacion del individuo, estructurando un sistema educativo que integra diferentes
niveles y modalidades que estdn en correspondencia con los lineamientos de educacion y sus
propdsitos. Estos retos se encuentran presentes en todas las instituciones educativas mediante el
uso de las tecnologias de la informacion y la comunicacion (TIC), las cuales han originado la
necesidad en los docentes e instituciones de aprovechar al maximo para apoyar y facilitar el
aprendizaje de los educandos.

Actualmente la tecnologia avanza a pasos agigantados, brindando amplias posibilidades en
diferentes contextos, donde los cambios son inevitables y las habilidades digitales se hacen
evidentes y necesarias; en el campo educativo, la tecnologia ha influido positivamente en los
procesos de ensefianza, posibilitando la creacion de escenarios de formacién que promueven
competencias orientadas a los perfiles laboral, social y académico de los individuos, cumpliendo
asi con las exigencias de la sociedad actual (Levano-Francia et al., 2019).

De manera que, el uso de las TIC en la gestion docente, surge de la necesidad de los
docentes de contar con las herramientas mas adecuadas para brindar un mejor nivel de
conocimientos a los alumnos. En este sentido, la robdtica educativa orienta sus recursos para
posibilitar practicas pedagdgicas encaminadas a la simulacion de procesos cotidianos donde es el
estudiante quien construye su propio aprendizaje a partir de las experiencias y los conocimientos
puestos en marcha en la solucion de pequefias situaciones problema que en esta disciplina se
denominan retos; para Caballero Gonzalez y Garcia-Valcarcel (2020) la robotica educativa esta

encaminada al “disefio, construccion y desarrollo de ambientes de aprendizaje” (p. 3) que permite
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al estudiante adquirir nuevos conocimientos mediante la posibilidad de evidenciar a través de la
practica, real o simulada con el uso de dispositivos tangibles; para el presente trabajo se aborda
desde el desarrollo de las nociones espaciales, conceptos que desde temprana edad se consideran
trascendentales para el desarrollo psicomotor del nifio, Isabel Rael (2009) considera que el
desarrollo de estas nociones es un proceso lento y complejo, el cual obedece al contacto con la
realidad inmediata en la que se desenvuelve el nifio, aprendiéndolo desde su propio cuerpo, para
posteriormente relacionarlo con los objetos con los cuales interactta y por ultimo lograr la
capacidad de relacionar el espacio entre varios objetos.

La presente investigacion se enfoca en disefiar, implementar y evaluar una estrategia
pedagoOgica apoyada en Robdtica Educativa para apoyar el fortalecimiento de las nociones
espaciales en nifios de edades tempranas. El objetivo principal de esta investigacion es identificar
el impacto de la estrategia propuesta en el desarrollo de dichas habilidades. Se respondera
especificamente a la siguiente pregunta de investigacion: ; Como una caja de herramientas apoyada
en robotica educativa mediante dos interfaces tangibles, de boton e hibrida, puede contribuir en el
fortalecimiento de las nociones espaciales en nifios de edades tempranas?

Tomando lo anterior como guia, esta investigacion centra sus esfuerzos en crear un
conjunto de herramientas que ayuden a los nifios en edades tempranas a fortalecer las nociones

espaciales y con ello crear una base sobre la cual puedan construir sélidamente en el futuro.
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1. El problema de investigacion

1.1. Descripcion del problema de investigacion

La presente investigacion aborda el desarrollo de las nociones espaciales en nifios de
edades tempranas. El concepto espacial constituye uno de los fundamentos del conocimiento
matematico, y para Piaget e Inhelder (1969) este tipo de conocimiento surge cuando el infante
manipula objetos del entorno mediante procesos reflexivos que permiten distinguir las
dimensiones del espacio que se forman en diversas interacciones. Para Garfias Ampuero (2005)
“el espacio es para el nifio lo exterior a él, todo aquello que no es €l en su corporeidad” (p. 64),
es decir, todo aquello que lo rodea, los objetos que encuentra a su alrededor, las personas,
animales, plantas que puede encontrar y con los cuales interactda en su cotidianidad, por tanto
como lo argumentan Piaget e Inhelder (1969), el concepto de espacio se proyecta desde el cuerpo
hasta el infinito en todas las direcciones y se consolida gradualmente a medida que el infante
toma conciencia de su yo fisico en relacion con los objetos.

Segun Carvajal Carrefio & Osorio Sarmiento (2002), cominmente no se implementan
actividades de aprendizaje que favorezcan el desarrollo de las nociones espaciales en los nifios,
lo cual no solo impacta negativamente en las habilidades espaciales, sino también en las
asociadas con las relaciones sociales, ese impacto negativo puede traducirse a dificultades en la
comprension del ambiente donde los nifios se desenvuelven, como “dificultades en su ubicacion,
orientacion y distribucion de espacio y el tiempo” (p. 14), o que desemboca en problemas para
entender instrucciones acerca de la ubicacion espacial con otros. Adicionalmente, este deficit se

convierte en un problema cultural, ya que influye de manera negativa en otras disciplinas que



Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robotica educativa 22

dependen de la inteligencia espacial, como las matemaéticas, la lectoescritura, la fisica y la
geografia.

Asi mismo, investigaciones como la de Garcia Rozo et al. (2015) indican que los nifios
aprenden los conceptos asociados a las nociones espaciales de forma subjetiva a través de la
experimentacion, el contacto directo y manipulacion de objetos. Sin embargo, la ensefianza 'y
desarrollo de las nociones espaciales en edades tempranas no se abordan desde la perspectiva de
los nifios; por el contrario, se asume equivocadamente que el nifio tiene la capacidad de percibir
las ideas transmitidas como si fuera un adulto, en abstracto como lo asegura Piaget (1969) “sin
tener en cuenta su pensamiento egocéntrico e infra 16gico” (p. 228). Los autores también
destacan que el papel del docente en la relacién de los nifios con su realidad debe ser la de
orientador, brindando los espacios apropiados para la realizacion de procesos précticos y de
ejercitacion mediante la manipulacion y el uso del lenguaje, posibilitando asi la construccién de
los conceptos espaciales.

Por su parte, Castro Bustamante (2004) hace referencia a la ensefianza de la matematica y
especificamente a las nociones espaciales en edades tempranas mediante la implementacion de
estrategias didacticas convencionales que no aportan de manera significativa a través de la
practica sino al contrario restringen su desarrollo a través de “experiencias euclidianas” (p. 163).
Las experiencias euclidianas son orientadas al aprendizaje cartesiano, medidas, distancias,
angulos, entre otros conceptos que no trascienden mas alla de la teoria.

En un estudio mas reciente, Garcia San Juan et al., (2015) mencionan que en instituciones
educativas se usan dispositivos de entrada tradicional como el mouse y el teclado desde edades
tempranas. Los autores destacan que estos dispositivos no son los mas adecuados para llevar a

cabo procesos educativos tecnologicos que favorezcan la interaccion y el entretenimiento en la
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poblacion infantil; al contrario, ese favorecimiento se consigue cuando se accede a medios mas
intuitivos (interfaces tactiles y tangibles) y artefactos educativos avanzados como los robots.
Otras investigaciones apoyan lo planteado anteriormente orientando el uso de la robética en la
adquisicion de las nociones espaciales mediante la intervencion en el aula para que haya
fortalecimiento de aquellas nociones que han presentado mayor dificultad (Torres et al., 2018).

Investigaciones como la de Garcia Rozo et al. (2015) y Sanchez Casado y Benitez
Merino (2014) coinciden en proponer estrategias para la adquisicion de nociones espacio
temporales, que estén relacionadas con el juego, el dibujo, y la tecnologia, mas exactamente con
la robotica (Muro Maza, 2021). De acuerdo con Caballero-Gonzalez y Garcia-Valcéarcel (2019),
Bers (2008), Kucuk y Sisman (2017) y Maiz Guijarro y Carvalho (2021) se resalta la propuesta
innovadora denominada construccionismo de Seymour Papert " la cual defendia que la
adquisicion de aprendizajes significativos por parte del alumnado, se producia cuando estos
participaban y se involucraban directamente en el proceso e interaccionaban directamente con los
objetos de estudio”(p. 3), aspectos que implica la robética, ya que permite al nifio satisfacer su
curiosidad, realizando actividades donde debe observar, manipular y explorar; estas actividades
dan la posibilidad de interiorizar, y por ende, incorporar contenidos, tanto a su estructura
cognitiva (Torres et al., 2018), como a su estructura motora a partir del desarrollo de la
inteligencia kinestésica coincidiendo favorablemente en el desarrollo sensorial y espacial (Da
Silva Filgueira y Gonzalez Gonzalez, 2017).

En este sentido, diferentes investigaciones afirman que en el siglo XXI es ineludible
contar con “nuevas alfabetizaciones como codigo-alfabetizacion y habilidades digitales como
pensamiento computacional” (Caballero Gonzélez, 2020, p. 3). Estas habilidades se pueden

desarrollar mediante recursos como la roboética educativa, orientada a procesos de ensefianza
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interdisciplinar e innovadores que permiten adecuar las actividades a las caracteristicas de los
estudiantes (Garcia Valiente & Montafio Navarro, 2017). De igual forma, estos investigadores
sustentan que el desarrollo de habilidades en programacion y robotica se pueden conseguir con
nifios desde los 4 afios, quienes con éxito logran construir y programar proyectos simples
mientras aprenden diferentes conceptos asociados a la computacion como también la
identificacion de nociones orientadas a determinar su ubicacion espacial en determinado
contexto (Caballero Gonzélez y Garcia-Valcarcel, 2020).

Es importante resaltar que, en la revision de la literatura para sustentar el presente
proyecto, se identificaron estudios sobre el uso de la robética educativa como un medio para
facilitar el desarrollo de diversas habilidades en nifios y jévenes de diferentes edades. Por
ejemplo, la investigacion de Morales Almeida (2021) denominada “Uso de la robdtica educativa
como medio para favorecer la creatividad en la educacion no formal”, igualmente Jurado et al.
(2019) presentan un estudio denominado “Acompafiamiento a profesores de Infantil para integrar
la robotica en el aula: experiencia realizada en cuatro escuelas en Cataluiia”, Gonzalez Guerreo
et al. (2013) proponen el “Uso de robots cooperativos para el desarrollo de habilidades de trabajo
cooperativo en nifios”. Sin embargo, se observa un déficit de investigaciones orientadas
especificamente al uso de robdtica educativa para el desarrollo de nociones espaciales en nifios
de las edades consideradas en el presente estudio. Ademas, se encontré un reducido nimero de
articulos que aludieran a conceptos espaciales que se hayan publicado més recientemente, razon
por la cual se opto por estudiar autores con publicaciones del 2004 como la de Castro
Bustamante (2004) y Pinto Salamanca et al. (2010) incluso los aportes que realizé Piaget e

Inhelder en 1969 en su libro “Psicologia del nifio™.
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En este orden de ideas, entre los aspectos de gran importancia que inciden de manera
negativa en el proceso de ensefianza y aprendizaje es la falta de integracion de las TIC en los
contenidos curriculares por parte de los docentes (Cabero-Almenara, 2010) esto es sin duda uno
de los aspectos generadores del problema a analizar, debido a que es el docente es el encargado
de liderar los diferentes procesos pedag6gicos que se desarrollan a nivel institucional y su
ausencia permite el desarrollo de metodologias tradicionales, generando baja participacion en los
estudiantes.

De acuerdo con lo anterior, el objetivo de esta investigacién es desarrollar como producto
didactico y pedagogico una caja de herramientas que presente un conjunto de estrategias que
permita al docente aprovechar las caracteristicas de la robética educativa para contribuir en el
fortalecimiento de las nociones espaciales en nifios de edades tempranas especificamente entre

los 5y 6 afos.

1.2. Formulacion del problema de investigacion

De acuerdo a lo descrito anteriormente, nos hemos planteado la siguiente pregunta de
investigacion:

¢Cdémo una caja de herramientas apoyada en robética educativa mediante dos interfaces
tangibles, de boton e hibrida, permitira el fortalecimiento de las nociones espaciales en nifios de

edades tempranas?
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2. Objetivos

2.1. Objetivo general

Comprobar el impacto de una estrategia pedagogica apoyada en Roboética Educativa
sobre el fortalecimiento de las nociones espaciales en nifios de edades tempranas comprendidas

entre los 5y 6 afos.

2.2. Objetivos especificos

e Identificar las nociones espaciales que requieren el fortalecimiento en nifios de edades
tempranas.

e Disefiar una caja de herramientas para el fortalecimiento de las nociones espaciales en
nifios de edades tempranas.

e Implementar una caja de herramientas apoyada en Robotica Educativa mediante dos
interfaces tangibles: de botén e hibrida.

e Evaluar una caja herramientas apoyada en Robdtica Educativa, mediante dos interfaces

tangibles: de boton e hibrida.

3. Justificacion

El nifio desde temprana edad se encuentra en un proceso de continuo aprendizaje, como
lo afirma Castro Bustamante (2004) al citar a de la Torre y Gil (s.f) quienes consideran que el
periodo preescolar es esencialmente el momento del progreso de la habilidad del nifio para usar
representaciones. “El nifio progresa en sus habilidades para representar su conocimiento del
mundo a través de diversos medios y modalidades, dejando ya de depender totalmente del aqui y

el ahora y de los objetos concretos de su mundo” (p. 163).
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En este sentido, estos autores aluden al desarrollo de las nociones espaciales como parte
de las habilidades elementales que debe desarrollar el ser humano a temprana edad. Ademas,
como lo menciona Gomez (1997), es en esta etapa donde tiene mayor importancia la capacidad
de representacion del nifio; puesto que permite orientar los procesos de construccion del
conocimiento matematico, “pues las relaciones aritméticas y espaciales tratan sobre objetos,
eventos, acciones y de las relaciones entre ellos, de tal manera que el conocimiento matematico
es una representacion simbolica de los mismos” (Gémez-L06pez, 1997, p. 30). En este orden de
ideas, las nociones espaciales contribuyen al desarrollo de otro tipo de destrezas y conocimientos
que estén estrechamente relacionados con las matematicas, la ubicacion espacio — temporal, asi
como el lenguaje y la comunicacion.

El desarrollo de este proyecto aporta en gran medida a solucionar un problema en el
campo educativo, es en las instituciones educativas, principalmente en el grado transicion donde
debe fortalecerse el reconocimiento de las nociones espaciales, a partir de estrategias que
permitan el aprovechamiento de los diferentes espacios institucionales, asi como de los recursos
educativos y didacticos.

La implementacion de la caja de herramientas soportada en roboética educativa en el aula
por parte del docente, permitira desarrollar en el estudiante aquellas competencias que le facilitan
navegar en un océano de informacion y a su vez apropiarse de aquel material actualizado,
variado y de mejor calidad en la construccion del conocimiento, permitiendo despertar en el
educando el interés y la motivacion por participar activamente en la construccion de su
cualificacion para un mundo moderno, exigente y competente a la realidad de la sociedad actual.

De alli la importancia de un nuevo perfil docente con conocimientos en las TIC que le permita
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integrar su conocimiento y desarrollar la préactica pedagdgica que posteriormente pueda
compartir en el amplio mundo de las redes de la comunicacion en la ensefianza.

Por ello se ha planteado la implementacion de una caja de herramientas soportada en
robdtica educativa donde se pone a disposicion diferentes herramientas didacticas para que los
docentes que laboran con nifios de edades tempranas apliquen con sus estudiantes dentro y fuera
del aula de clases.

Se espera que los resultados motiven a los docentes e investigadores en el
aprovechamiento de la robdtica educativa de manera interdisciplinar en diferentes escenarios,
partiendo de las bondades que esta disciplina aporta como lo son: la posibilidad de utilizar
elementos de hardware y componentes software que al ensamblarse y programarse ejecutan
acciones précticas y simuladas del conocimiento conceptual y teorico; posibilitando el manejo de
la metodologia STEAM para enriquecer el aprendizaje y el fortalecimiento de multiples

habilidades como lo es el pensamiento computacional.

4. Marco referencial

4.1. Marco de Antecedentes

4.1.1. A nivel regional

A nivel del departamento de Narifio, aunque existen reportes de experiencias con robotica
educativa, se encontrd en la literatura un Unico proyecto de investigacion denominado ¢De qué
manera la tecnologia STEM incide en el desarrollo de competencias cientificas, digitales y
tecnoldgicas, en los estudiantes del semillero de Lego Mindstorms o Innobot de la I.E. Luis

Carlos Galan de Tabiles del municipio de Linares Narifio? de Canacuan Rosero (2021). El autor
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menciona que este estudio fue desarrollado con estudiantes de primaria y secundaria y que los
resultados evidenciaron que a los nifios y jovenes les gustaria utilizar las herramientas
tecnoldgicas innovadoras como la robdtica en sus clases de matematicas y ciencias (Canacuan
Rosero, 2021).

Por indagaciones directas, en el departamento se cuenta con academias de robdtica que
han trabajado con estudiantes de edades tempranas, considerando la muestra para el
planteamiento del proyecto, edades de 5 a 6 afios de edad; MAGUITOS: academia de robética e
informatica infantil', OHMBOT? y Academia LMAC Laboratorios de tecno educacion e

Inteligencia Avrtificial®, quienes le han apostado al trabajo con estas edades.

4.1.2. A nivel nacional

A nivel de Colombia se encontraron estudios relacionados principalmente con la
ensefianza de las matematicas, al respecto, Rincon (2021) desarrollé una investigacion titulada
“Caja de herramientas como estrategia didactica: Guia a padres de familia para fortalecer desde
el hogar el aprendizaje y adquisicion de nociones Idgico — matemaéticas en nifio(a)sde 2 a 5
afos”, bajo el paradigma cualitativo y tipo de investigacion estudio de caso. Las conclusiones
muestran que la caja de herramientas puede ayudar a los padres brindandoles orientacion sobre como
acompafiar a los nifios de 2 a 5 afios en la adquisicion y el aprendizaje de conceptos l6gicos y

matematicos. Todo ello es gracias a una variedad de actividades practicas y sencillas que se pueden

! Sitio web Maguitos informaticos:
https://www.facebook.com/profile.php?id=100009440464615&mibextid=kFxxJD

2 Sjtio web Ohmbot: https://www.facebook.com/share/lyCDyNH7nkAFgQdof/?mibextid=qi20mg
3 Sitio web LMAC: https://www.Imac-roboticaeducativa.com/



https://www.facebook.com/profile.php?id=100009440464615&mibextid=kFxxJD
https://www.facebook.com/share/yCDyNH7nkAFqQdof/?mibextid=qi2Omg
https://www.lmac-roboticaeducativa.com/
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realizar en un entorno familiar y utilizando recursos cotidianos pensados para aportar consuelo tanto
a padres como a hijos y que estan siempre disponibles en sus hogares.

Por su parte, Fonseca et al. (2020) realizaron la investigacion “Desarrollo de
competencias digitales en programacion de aplicaciones moviles en estudiantes de noveno grado
a través de tres estrategias pedagogicas”. El estudio tuvo un enfoque mixto, emplearon una
encuesta inicial para identificar los conocimientos en programacion de los estudiantes y un diario
de registro de campo para reportar el nivel de cumplimiento de las actividades por parte de los
estudiantes para cada tematica propuesta. Ademas, se dispuso de una encuesta final para conocer
la opinidn de los estudiantes frente a las actividades presentadas y las tematicas evaluadas. A
través de los resultados de un analisis estadistico, los autores comprobaron que los estudiantes
adquirieron competencias digitales luego de haber sido alfabetizados a través de tres estrategias
pedagdgicas, a saber: moodle, pagina web y app inventor. Siendo que, principalmente, moodle e
pagina web permitieron que los estudiantes alcanzaran el nivel avanzado en las competencias
propuestas para programacion de aplicaciones moviles. De igual forma, los autores afirman que
el vincular las estrategias pedagdgicas mediadas por TIC en la investigacion, permitio que el
docente promoviera la motivacion en los estudiantes que venian trabajando de una forma
tradicional.

En base a la problematica en cuestion y en la busqueda de soluciones orientadas hacia el
contexto préactico, el estudio realizado en Colombia por Pinto Salamanca et al. (2010) se enfoca
en el uso de la “Robotica Pedagogica” en los procesos de ensefianza y aprendizaje, ya que
facilita la implementacion de diferentes elementos desde diversas disciplinas de la robotica con

fines didacticos, a fin de acceder a “ciertas herramientas tecnolédgicas, como apoyo en las
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diferentes metodologias de ensefianza y de aprendizaje, llevando la accion, del lugar

monopolizado del maestro, al universo personal del estudiante”.

4.1.3. A nivel internacional

El tema de la dificultad que se presenta en torno a la lectura de las nociones espacio-
tiempo trasciende fronteras y es por ello que, en el ambito internacional, en este caso en Peru,
Muro Maza (2021) realiz6 una revision sistematica de literatura que identifica la dificultad de los
nifios en cuanto a nociones espacio-temporales como una problematica presente en diferentes
paises. La autora destaca que este conflicto de aprendizaje puede deberse a varios factores, como
la falta de actividades fuera del aula de clases o el que se desarrollan en espacios muy pequefios
donde los nifios no pueden moverse con libertad; la edad del nifio, la falta de conocimientos
matematicos en los docentes, el bajo nivel de importancia que se le brinda a esta area en los
sistemas educativos y la falta de estrategias pedagdgicas adecuadas son factores que inciden
negativamente en ello. Se destaca ademas en este estudio que la mejor manera de aprender estas
nociones son el movimiento y la relacion de éste con su esquema corporal, siendo en este sentido
muy importante las diferentes estrategias ludicas usadas destacando la robdtica en este proceso.
Por su parte, Zafra Tristancho et al. (2016), menciona que no se da la trascendencia apropiada a
la presentacion de contenidos matematicos, puesto que se limita al conteo, identificacion de
semejanzas y a las agrupaciones, lo que confluye en quitarle importancia al desarrollo de las
nociones espacio-temporales en preescolar.

Asi mismo, las revisiones sistematicas de literatura realizadas por Maiz Guijarro y
Carvalho (2021) en Espafia, y da Costa Barbosa et al. (2018) en Brasil, indagan sobre el uso de la

robotica educativa en educacion inicial. La primera revision presenta los beneficios que se
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pueden obtener del trabajo con robética educativa en el aula, se clasifican en cuatro tipos:
cognitivos, socio-afectivos, actitudinales y ambientales. Con respecto a los beneficios cognitivos
se destaca que promueve el desarrollo de habilidades digitales y el pensamiento computacional,
desarrolla aprendizajes significativos, mejora la autonomia cognitiva y regulacién de su propio
aprendizaje, incrementa la adquisicion de los aprendizajes que se proponen y mejora el
razonamiento 16gico. Con relacion a los socio-afectivos se incrementa el aprendizaje cooperativo
y la integracion, aumenta la socializacion y desarrolla valores sociales. En los beneficios
actitudinales sobresale el incremento de la motivacion, el disfrute, la creatividad y la implicacion
del alumnado y con respecto a los beneficios ambientales esta el permitir ambientes ludicos,
Ilamativos, seguros y gamificados. Es importante enfatizar el hecho en que, el uso de los robots
permite el descubrimiento de nuevas vias de aprendizaje desde el razonamiento, la légica, la
cooperacion y la autonomia. La segunda revision realizada por da Costa Barbosa et al. (2018)
converge con lo expuesto por Maiz Guijarro y Carvalho (2021) en donde el analisis y las
disertaciones de las diferentes tesis disponibles que refieren con robdtica educativa permite
hablar de dos términos valiosos: la robética educativa y la robética pedagdgica, ideas que
discuten posiciones ideoldgicas del conocimiento cientifico-tecnoldgico: privativo o libre, ya que
traen en su nucleo la poderosa idea de que los robots son objetos para pensar. Por lo tanto,
también son elementos mediadores del aprendizaje que nos ensefian que los muros de la escuela
no son limites, ya que el trabajo trasciende los espacios de aprendizaje, brindando escenarios
para la investigacion, programacion y reflexion, posibilitando escenarios de conocimiento
cientifico-tecnologico en diferentes niveles educativos.

También, Guzman et al. (2021) realiz6 el estudio “Estrategias didacticas y la resolucion

de problemas matematicos en la educacion basica regular: revisiones sistematicas”. El estudio
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tuvo un enfoque cuantitativo e investigacion-accion, la cual se uso para describir un nimero de
actividades que realiza el docente, como el desarrollo curricular, autodesarrollo profesional,
mejora de los programas educativos, sistemas de planificacion o la politica de desarrollo.

El estudio de Barrada et al. (2021), en Portugal, se fundamenta en el uso de la plataforma
Code.org para el desarrollo del pensamiento computacional en edades tempranas, donde de
manera inherente intervienen las nociones espaciales en el nifio, puesto que esta aplicacion
utiliza los conceptos espaciales como arriba, abajo, derecha e izquierda para que el nifio pueda
ubicar los objetos en pantalla en la posicion adecuada. En este estudio, se analiz6 la usabilidad
del entorno de codificacion basado en bloques code.org a través de las précticas de codificacion
de los nifios. Se realizaron analisis en términos de eficacia, eficiencia y satisfaccién. Como
resultado de la investigacion; Se presentaron en detalle los datos de usabilidad para el entorno
Code.org. ya que en torno a la eficacia no se no hubo problemas con respecto al estado de
finalizacion de las tareas de los participantes; con relacion a la dimensién de eficiencia, se
hicieron sugerencias sobre la ubicacion de los blogques, tamafios de bloques y métodos de
aplicacion. En la dimension satisfaccion, se observé que los nifios enfrentaron problemas durante
el proceso de busqueda de bloques.

Segun Cheng et al. (2018) y Caballero Gonzélez y Garcia-Valcarcel Mufioz-Repiso
(2019), los chicos de edades tempranas presentan interes por el proceso de programacion y
pensamiento computacional permitiendo crear pequefios proyectos mediante la construccion de
robots programables desde una interfaz tangible orientada al aprendizaje. Los docentes han
notado los beneficios de incorporar la robdtica educativa en la ensefianza, destacando la

necesidad de orientaciones pedagogicas para lograr resultados 0ptimos y pertinentes.
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Partiendo de la revision realizada a los articulos cientificos mencionados anteriormente,
se encuentra que el desarrollo de las nociones espaciales se convierte en una problemaética de
estudio, que debe ser atendida mediante diversas estrategias pedagodgicas, en Espafia, Bizarro et
al. (2018) plantea que estas habilidades atienden a un proceso secuenciado relacionado con las
necesidades psico-evolutivas del nifio de edades tempranas, lo cual permite trabajar desde el
propio esquema corporal y la proyeccion sobre objetos ajenos a su cuerpo.

Por otro parte, en Venezuela, Castro Bustamante (2004) plantea que el proceso de
ensefianza de conceptos matematicos y lo correspondiente a las nociones espaciales se ha
restringido en cierta medida a la implementacion de actividades tradicionales basadas en medidas
y célculos sustentados en conceptos tedricos que no se llevan al ejercicio practico y que no son
las més apropiadas para el nivel cognitivo del nifio. Por ello, la autora considera que tiene gran
valor la implementacién de estrategias de ensefianza que fomenten el caracter cognitivo y

procedimental.

4.2. Marco Contextual

La presente investigacion se desarrolla en una institucion de caracter privado denominada

Nenitos Creativos, para ello se hace un referente con relacién al Centro.

4.2.1. Nenitos Creativos

El Centro educativo NENITOS CREATIVOS es un colegio de corte privado que brinda
el servicio educativo desde grado parvulos para nifios de 2 a 3 afios, pre jardin para nifios de 3 a
4 afos, jardin para nifios de 4 a 5 afios y transicion para nifios de 5 a 6 afios, a los nifios partir de

los 6 afios cumplidos se brinda la educacion primaria. Por entrevista con su directora en la
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institucion se ofrece una formacion integral donde se desarrolla competencias y habilidades que
permite a los nifios ser creativos, solucionadores de problemas y compartir con su entorno,
promoviendo la autonomia, el respeto, la responsabilidad y la tolerancia. Se brinda una
educacion integral en cada una de las dimensiones del desarrollo, posibilitando en cada momento

que el nifio sea el gestor y protagonista de su propio aprendizaje.

4.2.1.1. Ubicacion

Se encuentra ubicado en el barrio Bernal de la ciudad de Pasto. Su direccion es Cra 4 No
19-55, su ubicacion es un sitio estratégico correspondiente a una via principal que permite ser un
paso importante de peatones y del transito de buses urbanos y automoviles particulares, entre las
calles 21, 20 y 19, se encuentra en la comuna 4, donde hay aproximadamente 52.775 habitantes,
que a su vez constituyen 9.137 viviendas equivalentes a familias, matrimonios jovenes que
tienen 3 hijos en promedio.

De acuerdo con el anuario estadistico de 1997 de la ciudad de San Juan de Pasto, esta
poblacion se enmarca en un nivel econdmico bajo. La mayoria de las familias se ocupan en
trabajos independientes, comerciantes, conductores, vigilantes, mecanicos y empleados publicos.
La Red de Observadores del Mercado del Trabajo (periodo: 2005-2012), desde el punto de vista
del mercado laboral local, afirma que existen fallas, como la informalidad y el subempleo, ya sea
en la categoria subjetiva u objetiva, de habitantes de las comunidades que laboran en condiciones
que no corresponden a sus capacidades, habilidades, conocimientos y destrezas. Una de las
principales caracteristicas de este mercado es la existencia de un alto porcentaje de trabajadores

independientes.
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4.2.2. Mision Institucional

La mision del Centro Educativo viene emanada del Proyecto Educativo (PEI, 1998), que
revela:

“NENITOS CREATIVOS”, es una institucion privada con un equipo de profesionales
orientados y comprometidos en la formacion integral del educando con principios de tolerancia,
responsabilidad, solidaridad, autonomia y respeto, descubriendo oportunamente sus necesidades
e intereses, logrado el desarrollo de competencias basicas, laborales y ciudadanas de alta calidad,
que le permita ser participe de su propio aprendizaje y agente activo en la solucion de problemas
de su entorno.

La institucién integra mediante canales de comunicacion horizontales a padres de familia
y estamentos de la comunidad, siendo modelos de formacion decisivos en el desarrollo de
procesos educativos, personalizados, creativos, flexibles y centrados en el aprendizaje

significativo de valores y saberes de cada uno de sus educandos” (PEI, sp.).

4.2.3. Vision Institucional

Segun el PEI, el Centro Educativo “Nenitos Creativos”, es el centro dinamiza de forma
académica, cultural, social y deportivamente la comunidad de la comuna 4 y sus alrededores.
Ademas, el documento asume como objetivo general de la Institucion: “Formar Nenitos
Creativos mediante estrategias ltdico pedagdgicas que permitan un desarrollo integral y

personalizante”.

4.2.4. Objetivos institucionales

Entre los objetivos especificos para el nivel de basica primaria se encuentran los

siguientes:
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Poner a disposicion de los educandos los conocimientos basicos cientificos, tecnoldgicos
y humanisticos para que puedan ser criticados y empleados en la interaccion con su entorno
(sociedad y/o naturaleza).

Generar y estimular las habilidades comunicativas de leer, escribir, comprender,
escuchar, hablar y expresarse correctamente.

Propiciar mediante actividades académicas la profundizacion en el razonamiento légico y
andlitico que le permitan al estudiante la interpretacion, aplicacion de los procesos investigativos
y solucion de los problemas de la ciencia, tecnologia y la vida cotidiana.

Desarrollar las habilidades y destrezas propias de su edad, destcando la capacidad de
aprendizaje, de ejercitar la memoria, de adquirir formas de expresion, relacion y comunicacion”

(PEI, sp.).

4.3. Marco Conceptual

Para entender la presente investigacion es necesario reconocer algunos conceptos que se
abordan en el desarrollo de la misma, por ejemplo: competencias digitales, nociones espaciales,
roboética educativa, Kits de robdética educativa, Steam (Science, Technology, Ingenieering, Art,
Matemathics).

Competencias digitales: Capacidad que poseen los docentes en torno al uso eficiente de
las Tecnologias de informacion y comunicacion en el aula, cuya finalidad es apoyar su accionar
educativo y generar aprendizajes significativos en los estudiantes. (Zapata-Ros, 2018).Nociones
espaciales. Para Muro Maza (2021) las nociones espacio temporales “son la capacidad que tiene
la persona para entender, analizar y establecer las relaciones que existen entre diferentes

posiciones en el espacio y el tiempo” (p. 5), para la autora éstas se constituyen en la construccion
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del pensamiento l6gico matematico, el cual se va desarrollando de acuerdo a la edad del nifio
mediante la relacion existente entre él y los objetos. Esto se sustenta también con los aportes de
Piaget, quien afirma que las nociones espaciales se desarrollan paulatinamente siguiendo el
orden que parte de las experiencias: “Topologicas, Proyectivas y Euclidianas, contrario al orden
en que historicamente fueron formalizadas las respectivas geometrias.” (Castro Bustamante,
2004, p. 167). El nifio desde temprana edad se encuentra en un proceso de continuo aprendizaje,
como lo afirma Castro Bustamante (2004) al citar a de la Torre y Gil (s.f) quienes consideran que
el periodo preescolar es esencialmente el momento del progreso de la habilidad del nifio para
usar representaciones. Progresa en sus habilidades para representar su conocimiento del mundo a
través de diversos medios y modalidades, dejando ya de depender totalmente del aqui y el ahora
y de los objetos concretos de su mundo (p. 163).

En este sentido, estos autores aluden al desarrollo de las nociones espaciales como
algunas de las habilidades elementales que debe desarrollar el ser humano a temprana edad.
Ademas, como lo expresa Castro Bustamante (2004) al citar a Gomez (1994), es en esta etapa
donde tiene mayor importancia la capacidad de representacion del nifio; puesto que permite
orientar los procesos de construccion del conocimiento matematico, “pues las relaciones
aritméticas y espaciales tratan sobre objetos, eventos, acciones y de las relaciones entre ellos, de
tal manera que el conocimiento matematico es una representacion simbolica de los mismos”
(GOmez, 1994; 30). En este orden de ideas las nociones espaciales contribuyen al desarrollo de
otro tipo de destrezas y conocimientos que estan estrechamente relacionados con las
matematicas, la ubicacion espacio — temporal, asi como el lenguaje y la comunicacion.

Castro Bustamante (2004) indica que el nifio a los seis afios aproximadamente, empieza

el segundo nivel de formacion escolar donde los conceptos topoldgicos empiezan a transformarse
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en conceptos proyectivos permitiendo la construccién de una geometria del espacio exterior del
nifio; la denominada “descentracion” con lo cual puede establecer la representacion de su espacio
circundante en la que los ejes adelante-atras, izquierda-derecha dejan de ser absolutos; es decir,
van siendo coordinados en la medida en que se efectian operaciones mentales que permiten al
nifio ver los objetos desde puntos de vista diferentes.

Robdtica educativa. Una de las disciplinas que se ha inclinado por hacer grandes aportes
en este aspecto es la robotica educativa, la cual tiene sus origenes en el postulado de Seymour
Papert consistente en pensar las ideas como poderosas, puesto que a partir de ellas se logra
construir, crear, imaginar lo inimaginable y el medio para ello es la tecnologia, la cual soporta
fisica y l6gicamente estos procesos, Papert, S. (2000), es por ello que, de acuerdo con Bers, M.
U. (2023) y su entrevista realizada por el Centro de Estudios Fundacién Ceibal (2024), la
programacion ofrece excelentes oportunidades “no solo para el desarrollo del pensamiento
computacional y habilidades de programacion sino, ademas, para la expresion personal creativa y
el crecimiento en multiples areas de desarrollo”, programacion que como estrategia pedagogica
permite a los nifios de edades tempranas llevar algo abstracto a lo concreto, fortaleciendo su
desarrollo integral.

Para investigadores como Rocha (2006, p. 52), la robotica educativa la entiende “como la
superacion del proceso de ensamblaje de piezas, que orienta un proceso de cambio de los sujetos
involucrados en la ensefianza y el aprendizaje”, en este caso la interaccion entre el docente y el
estudiante es méas notable, asi como el rol que asume cada uno, proceso que puede invertirse en

cualquier momento, generando espacios mas flexibles y dinamicos.
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De igual manera, Pinto Salamanca et al. (2010) define la robética educativa como la
disciplina orientada al disefio y construccion de robots educativos con el fin de que los
estudiantes a temprana edad se inclinen por el estudio de las ciencias y la tecnologia.

En esta misma linea, Maiz Guijarro & Carvalho (2021) sustentan sus argumentos en
Garcia-Pefialvo et al. (2015) quien establece que la robotica educativa es totalmente opuesta a las
metodologias convencionales, como lo mencionan los autores citados anteriormente, ésta
proporciona grandes posibilidades en la construccién y el desarrollo de ambientes activos
permitiendo la exploracion, manipulacion directa y experimentacion con los materiales y
recursos que la disciplina ofrece tanto en la parte fisica como l6gica, llevando aquellos conceptos
tedricos directamente a la préctica y evidencia tangible de los resultados.

Kits de Robética Educativa. Entre ellos se encuentran aquellos tangibles, graficos e
hibridos, es decir aquellos que mezclan la parte tangible con la gréafica; los robots con interfaz
tangible son todos aquellos en los que el usuario puede interactuar con el robot de manera
natural, en tiempo real, usando una herramienta fisica y manual. Por otro lado, la interfaz gréfica
consiste en aplicaciones o0 paginas web que, a través de imagenes y objetos graficos, permiten
interactuar con el dispositivo electronico.

STEAM. (Science, Technology, Ingenieering, Art, Matemathics) Es un enfoque
metodoldgico que impulsa el proceso de ensefianza y aprendizaje para que los docentes logren
integrar la informatica, la tecnologia, la electrénica y la robotica, de manera que puedan generar
espacios pedagdgicos que promuevan el bienestar del nifio como un ser constructor de
conocimiento. Segun Caballero-Gonzales y Garcia-Valcéarcel (2019) y Morales Almeida (2021)
la robdtica educativa permite potenciar los procesos educativos, facilitando los aprendizajes del

estudiante, en donde la investigacion y la experimentacion juegan un papel muy importante en la
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generacion y fortalecimiento de habilidades para el desarrollo de conocimiento de las areas

STEM, a partir de la creatividad, comunicacion, operacion y trabajo en equipo.

4.4. Marco teorico

4.4.1. Antecedentes de las estrategias pedagdgicas con robdética educativa

La sociedad del siglo XXI que, Caballero Gonzélez & Garcia-Valcarcel Mufioz-Repiso
(2019) mencionan, exige nuevas competencias para este tiempo, las cuales debe adquirir un
individuo para hacer parte de dicha sociedad en la cual se encuentra inmerso, de esta manera se
hace necesaria la incorporacion de lo que varios autores denominan disciplinas STEM, proceso
que se vera potencialmente beneficiado si se integran métodos, estrategias y técnicas que
aprovechen las potencialidades de las TIC, la robdtica y la tecnologia en beneficio de los proceso
de ensefianza y aprendizaje.

Segun Chen et al. (2018) citados por Caballero Gonzéalez y Garcia-Valcarcel; Mufioz-
Repiso (2019), el interés por desarrollar habilidades de programacién y pensamiento
computacional desde las primeras edades escolares ha incrementado en los Gltimos tiempos,
permitiéndoles crear pequefios proyectos a partir de la construccion de robots que pueden ser
programados desde una interfaz tangible orientada al aprendizaje, de ahi, que los docentes han
comenzado a notar los beneficios de la incorporacion de la robotica educativa en los procesos de
ensefianza y aprendizaje

De esta manera, la constante evolucion tecnologica permite aprovechar sus bondades en
los procesos educativos, mas aun en los que viven los nifios de edades tempranas, quienes nacen
en una sociedad en la que desde sus primeros meses de vida son relacionados con la tecnologia.

Sin embargo, aunque a la fecha existen muchos recursos implementados en actividades
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educativas como estrategia para la consecucion de objetivos pedagdgicos, es notable que la
variedad de dichos recursos se limita generalmente al uso de dispositivos de entrada tan
tradicionales como el mouse y el teclado (Garcia-Sanjuan et al., 2015), incluso sobre plataformas
online que limitan la interaccién con la tecnologia al simple uso de paginas web en computador.
En la investigacion de Martinez & Gomez, (2018), se puede observar que es una gran
problemaética susceptible de estudio, la exposicion de las TIC a los nifios desde edades tempranas
y Su consumo masivo, situacion que puede contribuir a la construccién de conceptos o ideas
erradas acerca de la tecnologia y su potencial en la innovacion, pues los juegos disponibles ya
preprogramados no permiten el fortalecimiento de la creatividad, de manera que facilita la
conexion del concepto de utilitarismo con el concepto de tecnologia desde edades tempranas.

La disponibilidad de artefactos tecnoldgicos para los nifios desde temprana edad fomenta
Su manejo intuitivo y despierta su interés y motivacion, lo cual es esencial en los primeros
procesos de aprendizaje. Estas experiencias, que pueden incluir actividades motoras, dramaticas,
artisticas y musicales, se dan incluso sin planificacion previa por parte de un adulto. La
incorporacion de la robotica en la educacion se relaciona con estas dimensiones, permitiendo
redirigir dichas experiencias de aprendizaje. (Miranda Pinto, 2019).

Es por ello que la sociedad del conocimiento exige la incorporacién de nuevas
estrategias pedagdgicas apoyadas en TIC con una apropiada planificacion pedagogica, asi como
también el compromiso y motivacion por parte de docentes y estudiantes, de ahi que
investigaciones como la realizada por Miranda Pinto, tengan trascendencia, pues a partir de ella
nace en 2015 el proyecto Kids Media Lab, destinado a nifios de educacion infantil y a sus
educadores orientado a “comprender como los nifios aprenden a programar, a través de

actividades de pensamiento computacional, programacion con Scratch y robotica, en contexto de
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educacidn infantil y de forma integrada con las areas de conocimiento de las orientaciones
curriculares” (Miranda, 2019, p. 25), gracias a su éxito y acogida actualmente se encuentra
formando a educadores y profesores de primaria.

El éxito de la incorporacion de las Ciencias de la Computacion en la educacion, con la
robdtica educativa inmersa en ellas, radica en el dominio por parte del estudiante, de conceptos y
lenguajes que permitan programar herramientas TIC, mas alla del simple utilitarismo, es decir,
limitar las herramientas al aprendizaje del uso de las mismas en el desarrollo de contenidos
curriculares.

Martinez & Gomez, (2018) hacen una revision de literatura que les permite observar el
interés de muchos paises en debatir acerca de la pertinencia de la incorporacion de las ciencias de
la computacion en el contenido curricular obligatorio del sistema educativo y encuentran que
este cambio, “especificamente a través de la programacion contribuiria a cerrar la brecha digital,
mejorar la fluidez tecnoldgica entre la ciudadania (Benitez Largui, 2014), y desarrolla el
pensamiento computacional (Zapata Ross, 2015)”, situacidon que es evidente, por ejemplo, con
proyectos de formacion de estudiantes y docentes como los liderados desde 2019 por British
Council,( s.f.), entidad publica del Reino Unido que busca promover y fomentar la cooperacion
cultural, cientifica, tecnol6gica y educacional, en colaboracion con el Ministerio de Tecnologias
de la Informacion y Comunicacion en Colombia [MINTIC], (2020) al cual denominaron Coding
For Kids - Programacion para Nifios y Nifias, encaminado a fortalecer los procesos de
aprendizaje de y a partir de la programacion y la codificacion.

Martinez y Gémez (2018), encontraron que en Estados Unidos “los nifios estan
accediendo a medios digitales a temprana edad, mas alla de que el sistema educativo decida o0 no

introducir las computadoras en las aulas” (p. 41), pues en su investigacion resaltan que el 40% de
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los nifios entre 0 y 4 afios han usado alguno de los medios digitales disponibles, entre ellos
dispositivos moviles, computadores, o tablets, y que el 30% de los padres de nifios de edades
tempranas han descargado aplicativos ladico para sus hijos. Este avance no es ajeno a Colombia,
retomando el proyecto de MinTIC (2020) y British Council (s.f.) se ha puesto a disposicion
aplicaciones para fines educativos y ludicos como los recursos que se encuentran en la aplicacion

para dispositivos méviles denominada GreenTIC app*

4.4.2. Nociones espaciales

Para Muro Maza (2021) las nociones espacio temporales “son la capacidad que tiene la
persona para entender, analizar y establecer las relaciones que existen entre diferentes posiciones
en el espacio y el tiempo” (p. 5), para la autora estas constituyen en la construccion del
pensamiento 16gico matematico el cual se va desarrollando de acuerdo a la edad del nifio,
mediante la relacién existente entre él y los objetos, lo cual se sustenta con los aportes de Piaget,
quien afirma que estas nociones se desarrollan paulatinamente siguiendo el orden que parte de
las experiencias: “Topologicas, Proyectivas y Euclidianas, contrario al orden en que
historicamente fueron formalizadas las respectivas geometrias.” (Castro Bustamante, 2004, p.
167)

Asi mismo, Castro Bustamante (2004) indica que el nifio a los seis afios
aproximadamente, empieza el segundo nivel de formacion escolar donde los conceptos
topoldgicos empiezan a transformarse en conceptos proyectivos permitiendo la construccion de
una geometria del espacio exterior del nifio; la denominada “descentracion” con lo cual puede

establecer la representacion de su espacio circundante en la que los ejes adelante-atras, izquierda-

4 Descargar en: http://colombiaaprende.edu.co/contenidos/coleccion/greentic
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derecha dejan de ser absolutos; es decir, van siendo coordinados en la medida en que se efectdan
operaciones mentales que permiten al nifio ver los objetos desde puntos de vista diferentes.

Algunas de las teorias que resaltan la importancia del desarrollo de las nociones espacio
temporales, y la matematica en edades tempranas, se encuentra la teoria del desarrollo cognitivo,
planteado por Bruner (1986), quien plantea que el pensamiento es el resultado del desarrollo
cognitivo, este es adquirido mediante la experiencia y la manipulacién. (Muro Maza, 2021), de
igual modo Piaget indica que el nifio en su proceso de aprendizaje debe manipular los materiales
que le permitirdn conocer como también estar en continuo movimiento, igualmente, menciona la
trascendencia entre los saberes previos y los nuevos conocimientos los cuales deben adaptarse y
ajustarse para lograr resultados 6ptimos en el aprendizaje, cabe destacar que estos conocimientos
mejoran considerablemente mediante la observacion directa, la imaginacion, la intuicion hasta
Ilegar al razonamiento légico, con el fin de que sea el nifio artifice de su propio conocimiento y
el adulto quien propicie los escenario y estrategias adecuadas.

Del mismo modo Gutierrez y Castillo (2014), sefialan que el conocimiento requiere de la
interaccion del sujeto con su medio ambiente, al manipular los objetos y es a través de los
sentidos que logra la interiorizacién de los conceptos, ademas especifica que la construccion de
las estructuras cognitivas implica tres tipos de conocimiento: ‘el psicofisico, el espacio temporal

y por ultimo el 16gico formal.” (p. 10)

4.4.3. Pensamiento Logico-Matematico

El pensamiento se considera como un desarrollo permanente y secuencial, con
variaciones que pueden dar lugar a retrasos o aceleraciones, que logran formar diversas

estructuras mentales dependientes de la experiencia directa del ser l6gico o no, ya que el ser
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humano en su diario vivir tiene su actuacién de forma adecuada, se autocorrige, goza de su
propio estilo de razonamiento y pensar, vinculando a su propia satisfaccion (Andonegui, 2004).
Por tanto, el nifio investiga, relaciona, comprueba y descubre diferentes aspectos, objetos,
situaciones, sujetos, conceptos, entre otros capaces de analizar y desarrollar operaciones logicas
para lograr alcanzar una independencia constructiva

De igual forma, Pifia (2015) afirma que el aprendizaje activo que se desea lograr
mediante las matematicas hacia los alumnos se basa en:

La experiencia, reflexién personal, apoyada en la préctica para el logro de habilidades y
destrezas, ya que el pensamiento establece las relaciones entre objetos, sujetos, situaciones,
propiedades, permitiendo ademas elaborar ideas, juicios, a través del razonamiento para la
resolucion de problemas, combinando percepcion y manipulacién en este proceso cognoscitivo
como reflejos r mentales para emplear nimeros eficaz y eficientemente (p. 97).

De manera que, el pensamiento 16gico matematico tiene su implicancia en la actividad
global del sistema cognitivo cuyos elementos tales como: la memoria, comprension,
concentracion y atencion en el proceso de ensefianza-aprendizaje, poseen caracteristicas que lo
diferencian de otros procesos, necesitando de la presencia de los objetos y facilitan la resolucion
de problemas mediante el razonamiento. Ademas, el pensamiento 16gico matematico se vincula
con argumentaciones, conceptos abstractos e interviene el pensamiento inductivo-deductivo,
guardando relacién con patrones légicos, diversos enunciados, inferencias, agrupaciones,
calculo, juicios légicos y el establecimiento de una relacion entre los diferentes conceptos
(Legaspi de Arismendi, 2005).

El pensamiento I6gico matematico dota al hombre de beneficios mentales, segun Piaget

(1964, citado por Solaz y Sanjosé, 2008), conllevandolo a la cimentacion de combinaciones
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internas y desarrollo de nociones logicas, como formas de accidn y experimentacion en el
alumno en base a su medio inmediato con el mundo de los objetos, ya que mediante su
pensamiento calculador y de meditacion el nifio logra alcanzar un desarrollo para la interaccion
con el universo fisico, favoreciéndolo en determinadas estructuras linguisticas y su medio
ambiente cultural. Asi mismo, la construccion de conceptos constituye el elemento clave en el
desarrollo del pensamiento l6gico del nifio, pudiendo resolver los problemas cotidianos y lograr
generar nuevas dificultades.

Se destaca la labor del docente en su proceso de adecuacion al ambiente en el cual se
educa al nifio, la presentacion, demostracion de los diversos conceptos en clase, operaciones
mentales como resultado de la actividad y experiencia del nifio para la comprension de la
realidad que lo circunda. Por ello, para los docentes ensefiar el nimero, longitud o tiempo en los
nifios, constituye la clave en el desarrollo del pensamiento 16gico, ya que su labor es adecuar el

ambiente donde se imparte la ensefianza hacia los nifios.

4.4.4. Estrategias Pedagogicas

Para facilitar el aprendizaje significativo en los estudiantes, los docentes utilizan diversas
estrategias que canalizan la informacion dispuesta para convertirla en practica vivencial dentro
del proyecto educativo trabajado, siendo asi es necesario dentro de este marco identificar tipos se
estrategias entre las cuales se nombra las educativas, las pedagogicas y las de ensefianza, aunque
usadas en el contexto educativos con relativa continuidad merecen ser explicadas porque
manejan enfoques particulares; las educativas sugieren actividades de tipo general que buscan

alcanzar objetivos educativos, las de ensefianza que se centran en el docente y su préctica en el
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aulay las pedagdgicas que envuelven el caracter cognitivo, afectivo y procedimental del
aprendizaje, siendo asi se establecen de manera mas concisa sus caracteristicas.

Las estrategias educativas estan dirigidas al aprendizaje brindando oportunidades para
lograr los objetivos educativos; ya que el éxito de éstas dependeré de los métodos y uso
empleados para su motivacion. De igual forma, el conjunto de estrategias educativas que utiliza
el docente en su quehacer cotidiano dentro del aula puede explicar, hacer comprender, motivar,
estimular, y mejorar los procesos de ensefianza-aprendizaje (Restrepo, 2002).

Para Puentes (2009) las estrategias de ensefianza se planifican y a la vez, son utilizadas
por el docente como formas reflexivas y flexibles para la promocién del logro del aprendizaje
significativo en los alumnos, por tanto, las estrategias deben disefiarse para estimular a los
alumnos a observar, analizar, opinar, formular hipotesis, buscar soluciones y descubrir el
conocimiento por si mismo. Ademas, las estrategias pedagdgicas son actividades didacticas
implementadas por el docente para promover las actividades hacia los estudiantes para aprender
los contenidos seleccionados.

El docente requiere del dominio de estrategias, elementos y procedimientos dentro del
contexto escolar, con el fin de planificar, evaluar los aprendizajes y darle coherencia a los
procesos afectivos, cognitivos y procedimentales del aprendizaje en el alumno. De igual forma,
se afirma que las estrategias pedagogicas son procedimientos de ensefianza-aprendizaje que
poseen una diversidad en los recursos existentes y contexto donde se dan las acciones didacticas
dentro de cada institucion (Gonzaga, 2005).

Por otro lado, Orozco (2002) sefiala que las estrategias pedagdgicas son procedimientos
que el docente utiliza de forma reflexiva y flexible en la promocion de los aprendizajes

significativos en los alumnos, definiendo a su vez, medios 0 recursos para prestar ayuda
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pedagogica a los alumnos. Este tipo de estrategias empleada en la docencia, debe enfocarse en el
rompimiento de la ensefianza tradicional, para la formacion de un alumno autbnomo, critico,
capaz de transformar su realidad.

Desde el punto de vista didactico, Matos (2006) afirma que la estrategia pedagdgica se
concibe como la proyeccién a corto, mediano y largo plazo de los diversos sistemas de acciones,
los cuales permiten transformar la direccion del proceso de ensefianza-aprendizaje segun los
métodos y procedimientos para el logro de los objetivos. EI método constituye el pensamiento
cientifico que incluye las acciones que determina su identificacion, presentacion y
sensibilizacion.

En este sentido, Martinez (2012) sefiala que la estrategia pedagdgica se aprovecha del
método, que deviene de la metodologia y tomando en cuenta los componentes del proceso
pedagogico bajo un enfoque integral sistematico, se considera lo siguiente: Diagnostico integral
como un proceso considerando el nivel potencial de los docentes en formacion.

Obijetivo integrador tomando en consideracion el sistema de conocimientos, habilidades,
intencionalidad educativa, nivel de asimilacion, sistematicidad, independencia, profundidad, vias
y fuentes empleadas por los docentes con fin de alcanzar el objetivo propuesto.

Seleccidn del contenido, diagnostico y objetivo a alcanzar, en cuanto a la teoria y la
metodologia de la formacion y su profesionalizacion.

Garantizar la valoracion de la actividad del docente como orientador, mentor, funciones
sociales, habilidades, capacidades, conducta en la vida y dentro de la institucion educativa,
permitiendo la unificacién de lo afectivo, cognitivo y autorregulacion del comportamiento de

cada estudiante.
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Diferentes formas de organizacion cuya evaluacion se concibe como el componente para
el desarrollo de los diversos talleres de sensibilizacion.

De lo anteriormente expuesto se puede inferir que las estrategias pedagogicas constituyen
la base organizativa del docente dentro de cada institucién educativa, dirigiendo las acciones y
recursos en el proceso de ensefianza-aprendizaje con el propdésito de alcanzar los diversos
objetivos dentro del curriculo. Por tanto, dentro de las ciencias de la educacion las estrategias
pedagogicas tienen su soporte para clarificar, explicar y aplicar los principios de la pedagogia en
el proceso de ensefianza y aprendizaje, permitiendo incentivar la creatividad en el receptor del

mismo.

4.5. Marco Legal

El presente proyecto se establecio dentro del marco de la ley 1341 del 30 de junio de
2009, “por la cual se definen principios y conceptos sobre la sociedad de la informaciéon y la
organizacion de las Tecnologias de la Informacién y las Comunicaciones — TIC, se crea la
agencia nacional de espectro y se dictan otras disposiciones” (p. 34); es importante resaltar el
articulo 2 donde se mencionan algunos principios orientadores, entre ellos la “promocion y el
desarrollo de las Tecnologias de la Informacion y las Comunicaciones” (p. 34) como una politica
de estado que contribuya al desarrollo educativo y cultural (Congreso de la Republica de
Colombia, 2009). En este sentido, desde la incorporacion de la robdtica en el ambito educativo,
se ha conseguido la creacion de mejores condiciones en el proceso de ensefianza y aprendizaje
para los estudiantes, igualmente “debemos tener en cuenta que la robdtica como la tecnologia es

mucho mas que un recurso educativo, pues favorece la ruptura con los modelos tradicionales de
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la educacion y puede ser considerada como estructuradora de pensamientos” (Quiroga, 2018, p.

7).

5. Metodologia

La metodologia hace referencia al plan propuesto por las investigadoras con el fin de dar
respuesta a la pregunta de investigacion planteada para alcanzar el logro de los objetivos. A
continuacion, se describe el enfoque y disefio de investigacion, la poblacidn participante y las

técnicas de recoleccién de datos utilizados en este estudio.

5.1. Enfoque y disefio de la investigacion

Para dar cumplimiento al objetivo propuesto, se realiz6 un estudio cuantitativo cuasi-
experimental sin grupo control, con medidas de pre test y post test. La investigacion se basé en
una estrategia transversal, siendo un estudio observacional en el que los datos se recopilaron para
analizar a la poblacién en un solo punto en el tiempo y asi examinar la relacion entre las
variables de interés (Rodriguez y Mendivelso, 2018).

En este sentido, se realizaron comparaciones de tipo intra-sujeto, es decir, registrando la
misma respuesta en determinado punto en el tiempo (antes y después de la ejecucion del
experimento), se aplicd en dos grupos experimentales para determinar el grado de
fortalecimiento de las nociones espaciales tras implementar una caja de herramientas apoyada en
robotica educativa, mediante dos interfaces tangibles: una de botén y una hibrida en nifios de
edades tempranas.

Dicha caja de herramientas surge a raiz de un estudio exploratorio que se aplicd como

prueba piloto en la sala maternal y jardin infantil “Pininos” de la ciudad de Pasto de caracter
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privado, con nifios de 5 a 6 afios de edad. Para el estudio se implementaron dos kits de robética,
uno tangible denominado Colby el ratén programable y otro, con interfaz tangible hibrida
denominado Lego Boost.

Los resultados de ese estudio evidenciaron que los nifios identifican con mayor dificultad
los conceptos adelante, derecha e izquierda y con minima dificultad la nocion atrds. Asi mismo,
se pudo reconocer que el kit Lego Boost genero resultados mas significativos favoreciendo en
mayor medida el fortalecimiento de las nociones espaciales. A partir de ello, el presente estudio
busca proponer el disefio de una caja de herramientas como estrategia pedagdgica basada en los
kits de robotica en mencion para evaluar su contribucion en el fortalecimiento de las habilidades
espaciales de los infantes.

En este sentido, partiendo de la experiencia anterior y el estudio del arte relacionado con
los articulos y documentos que se presentan en la tabla 1 se procedié al disefio de la caja de
herramientas, en ello se tuvieron en cuenta aspectos como: la edad de los nifios, los objetivos de
aprendizaje que se pretendian alcanzar, los recursos a emplear, las estrategias a implementar y la
secuencia que se daria a cada una de las actividades propuestas en cada seccion de las
herramientas pedagogicas, las cuales fueron validadas por expertos, igualmente se aplic6 con un
grupo de nifios como prueba piloto, lo que permitio revaluar y realizar los cambios pertinentes
para la puesta en marcha del experimento.

Tabla 1.

Estudios relacionados con la presente investigacion

Articulo Titulo Autores Pais
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10

11

12

Desarrollo de nociones espaciales
bésicas a través del trabajo con
Robdtica Educativa en el Aula de
Educacion Infantil y analisis de
datos cualitativos con Software

WebQDA.

Uso de la robotica educativa como
herramienta en los procesos de

ensefianza

Robotica educativa en educacion
infantil una revisién sistematica de

la literatura en Espafia (2015-
2020)
El desarrollo de la nocién de

espacio en el nifio de Educacion

Inicial

Desarrollo del pensamiento
computacional en edades
tempranas: una revision de la
plataforma code.org

Mapeo de la investigacion sobre
robdtica educativa en la docencia

basico

Nociones espacio temporales

segundo ciclo de educacion inicial:

un estudio documental

Preschool children, robots, and

computational thinking: A
systematic

review

La nocion del espacio en la
primera infancia: Un analisis
desde los dibujos infantiles

La robética: otra forma de
aprender

Uso de la robética educativa como

medio para favorecer la

creatividad en la educacion no

formal

La robdtica educativa y la
educacion preescolar

Noelia Bizarro, Ricardo
Luengo, José Luis Carvalho

Maria Luisa Pinto
Salamanca, Nelson Barrera
Lombana, Wilson Javier
Pérez Holguin

Maria Jesus Maiz Guijarro,
José Luis Carvalho

Jeannett Castro Bustamante

Rolando Barradas, José
Alberto Lencastre , Salviano
Soares y Antonio Valente
da Costa Barbosa, Fernando;
de Fonseca Souza,
Christiane; de Souza Junior,
Arlindo José;

Barbosa Alves, Deive

Leydi Victoria Muro Maza
Ewelina Bakala, Anaclara
Gerosa, Juan Pablo
Hourcade,

Gonzalo Tejera

Marina Garcia Rozo,
Margarita Villegas, Fredy
Gonzélez.

Liliana Patricia Quiroga

Paula Morales Almeida

Liliana Patricia Quiroga

Espafa

Colombia

Espaia

Venezuela

Portugal

Brasil

Peru

USA

Venezuela

Colombia

Espafa

Colombia
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Exploring kindergarten teachers’
views on STEAM education and
13 educational Grecia
robotics: Dilemmas, possibilities,
limitations Paraskevi Efstratiou Foti
O papel da robotica no
desenvolvimento do raciocinio .
14 L Brasil
matematico em
educacao pré-escola Joao Rosa

Fuente. Elaboracion propia.

Inicialmente, este experimento se baso en la ejecucion de un pretest (O1), con el fin de
determinar el estado inicial de las nociones espaciales en los participantes de la investigacion, el
cual contiene preguntas de tipo grafico con dos opciones de respuesta: acierto o no acierto;
posteriormente se aplico un experimento (X1), basado en el uso de la caja de herramientas
apoyada en robdtica educativa mediante el uso de interfaz tangible de botdn: Colby el raton
programable con uno de los grupos experimentales y con el otro grupo se uso la interfaz tangible
hibrida Lego Boost. Este proceso permitio a las maestras fortalecer, en nifios de edades
tempranas, las nociones espaciales a partir de estrategias pedagogicas contenidas en la caja de
herramientas. Para determinar el avance en el desarrollo de los conceptos trabajados se ejecutd

un post-test (02).

5.1.1. Diagrama de disefio de investigacion

Corresponde a un disefio cuasi-experimental sin grupo control, donde se implemento6 un
disefio de grupo con tratamiento con pre y post-test, se tomaron dos grupos utilizando el
muestreo por conveniencia debido a la facilidad de acceso a los participantes, ya que esto
dependio de la disponibilidad de los nifios y el consentimiento de los de los padres de familia; los
grupos se denominaron NGeg1 y NGeg2 con el fin de implementar la interfaz tangible Colby y la

interfaz tangible hibrida Lego Boost respectivamente; de esta manera se evalud la medida en que
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las interfaces causaron efecto en el fortalecimiento de las nociones espaciales; asi el disefio
aplicado es el que se muestra en la figura 1 y se explica en la tabla 2.
Figural

Diagrama del disefio de investigacion
L5 B =R ¢
NGz, 0, X, O, Interfaz tangible: Colbyv

NGz, 0, X, O, Interfaztangible hibrida: Lego Boost
Fuente. Elaboracion propia

Tabla 2.

Disefio de investigacion

Etapa del disefio Identificador Momento (t) de Instrumento de recoleccion
de la investigacion aplicacion de datos utilizado

Pretest 01 T1 Cuestionario

Experimento con X1 T2 Observacion directa

las interfaces Rubricas de evaluacion.

tangibles: Colby

(NGgy) el raton

programable y

Lego Boost (NGg2)

Postest 02 T3 Cuestionario

Fuente. Elaboracién propia.

5.1.2. Categorizacion preliminar de variables

Las variables independientes de investigacion son: la aplicacion de la Interfaz tangible:

Colby el raton programable y la aplicacion de la Interfaz Hibrida: Lego Boost
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La figura 2, muestra una de las variables independientes: la aplicacion de la Interfaz
tangible: Colby el raton programable.

Figura 2.

Interfaz tangible Colby

Fuente. Adoptada del kit de robotica Colby el raton programable.

La figura 3, muestra otra de las variables independientes: la aplicacién de la Interfaz

Hibrida: Lego Boost.

Figura 3.
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Interfaz tangible hibrida Lego Boost

Fuente. Adoptada del kit de robdtica Lego Boost.

La variable dependiente corresponde a las nociones espaciales: derecha, izquierda,
adelante y atras.

A partir del estudio de estas variables mediante diferentes momentos e instrumentos, se
pudo comprobar el impacto de la estrategia pedagdgica apoyada en robética educativa sobre el
fortalecimiento de las nociones espaciales en nifios de edades tempranas.

Los datos obtenidos de los instrumentos como: cuestionarios pretest, post-test,
observacion directa y entrevista, fueron analizados mediante el software Microsoft Excel, con
ello se disefid y evaluo la estrategia pedagdgica apoyada en robotica educativa. El proceso de

andlisis e interpretacion de los datos es presentado en la siguiente seccion.
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5.2. Poblacién objeto de estudio

5.2.1. Unidades de analisis

Se tom6 como muestra de participantes en el estudio a 13 estudiantes entre 5y 6 afios
pertenecientes a grado Transicion del Centro Educativo Nenitos Creativos, institucion que
pertenece a la zona urbana de la ciudad de San Juan de Pasto. La convocatoria inicié con la
socializacion del proyecto a padres e hijos mediante una reunidn virtual a la cual asistieron
también las docentes de los grados transicién, en vista de no lograr la asistencia esperada se
decidio realizar un encuentro presencial en la institucion con la muestra de los kits que se usaron
para motivarlos a partir de la exploracién con los recursos de robdtica, encuentro que finalizé
con el registro en el formulario de inscripcion y la firma del consentimiento informado por parte
de los padres de familia para el uso de datos, imagenes, audio y video de los menores de edad.

Como medio de comunicacion se cre6 un grupo de whatsApp a través del cual se
informo de las jornadas y los horarios de trabajo. Como resultado de la convocatoria se contd
con la participacion inicial de 10 nifias y 9 nifios, sin embargo, durante el proceso desertaron 2
nifias y 4 nifios, debido a inconvenientes particulares que presentaban sus acudientes, siendo asi,

se contd con 8 nifias y 5 nifos.

5.3. Técnicas e instrumentos para la recoleccion de datos

Se seleccionaron las técnicas e instrumentos de recoleccion de datos para dar
cumplimiento a cada uno de los objetivos de la presente investigacién. En este sentido, para el
primer objetivo especifico se utilizé un cuestionario denominado Pretest (Ver Anexo A), el cual

se empled como prueba diagndstica para identificar el estado inicial de las nociones espaciales en
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los nifios de la muestra de estudio, asi mismo, a través de los resultados obtenidos y el estudio
del arte relacionado con estrategias y metodologias afines con la presente investigacion, dieron
lugar al disefio de la caja de herramientas correspondiente al segundo objetivo especifico.

Para alcanzar el tercer objetivo se empled la observacion directa y las rubricas de
evaluacion de las nociones implementadas en cada uno de los retos de las diferentes herramientas
pedagogicas, de esta manera a través de la observacion se llevo a cabo un andlisis de lo
evidenciado en el transcurso de las sesiones desarrolladas con los nifios al implementar la caja de
herramientas por parte de las docentes participantes como de las investigadoras; por otro lado,
las rubricas de evaluacion de las nociones, permitieron medir cuantitativamente a través de una
escala de Likert el grado de dificultad o facilidad que presentaron los nifios al identificar las
nociones espaciales derecha, izquierda, adelante y atras al desarrollar los retos establecidos en
cada herramienta pedagdgica de la caja.

Asi las cosas, las rabricas de evaluacion de las nociones se estructuraron de la siguiente
manera:

En la primera seccién: se ubico el campo Tipo de evaluacion, que indica el objetivo a
evaluar, desde el campo Instrucciones, se proporcionan los lineamientos a tener en cuenta para
Ilevar a cabo la evaluacién del reto, posteriormente se especifica el campo Criterio de
evaluacion, el cual se relaciona especificamente con una nocién espacial o varias de ellas
dependiendo del reto a desarrollar, para el reto 1, por ejemplo, se tuvo en cuenta la facilidad en
que el estudiante identifico la nocidn espacial adelante, para ello, se empleo una escala de
valoracion tipo Likert la cual define el nivel alcanzado por los nifios con las siguientes
sentencias: “Con gran dificultad”, 2: “Con cierta dificultad”, 3: “Con relativa facilidad”, 4: “Con

facilidad” y 5: “Con gran facilidad”.



Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robdtica educativa 60

En la parte final de la rubrica se dejé un espacio para las observaciones que pudieron
presentarse, como se observa en la figura 4.
Figura 4.
Formato de rubrica de evaluacion implementada para evaluar el reto 1 de la herramienta

pedagdgica 2, con Colby el ratén programable.

Observar directamente el proceso y las acciones
Herramienta pedagogica 2- sesion 2: | realizadas por los estudiantes, asi mismo marcar
Identifica las nociones espaciales derecha, | con un visto el nivel alcanzado por cada
izquierda, adelante y atras mediante la | participante en la identificacion de las nociones
implementacion de los kit de robotica: | espaciales mediante la programacion del kit de

Colby el ratén programable robética. Para ello se tendra en cuenta la escala
de valoraciéon resiectiva a cada reto.
: 'OSA:_)::TVO' PROl JA(::S:SI;EOACUI e :Con qué facilidad el estudiante identifica la
nocion adelante?
Rubrica de Evaluacion Fecha:
Reto 1
Cod.| Nombresy apellidos | Con gran Con cierta Con relativa | Con Con gran

dificultad dificultad facilidad facilidad | facilidad

QO INOO&|WIN o

—

OBSERVACIONES

Fuente. Elaboracion propia.
Con respecto al cuarto objetivo especifico de esta investigacion, se aplico un cuestionario

y una entrevista. El cuestionario (Ver Anexo B) se aplico como Post-test a los nifios participantes



Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robotica educativa 61

y la entrevista (Ver Anexo C) se aplico a las docentes aula, con el fin de evaluar la caja de
herramientas. La entrevista permitié evaluar la caja desde la perspectiva de las maestras que la
implementaron; este instrumento se estructuro a partir de tres criterios: utilidad didactica y
educativa de las actividades de robdtica educativa establecidas en cada una de las herramientas
pedagogicas; utilidad de las actividades establecidas en cada una de las herramientas
pedagogicas desde el punto de vista actitudinal y comportamental en los nifios; efectividad de la
metodologia en el desarrollo de actividades para la ensefianza y el aprendizaje, por ultimo, se
dejoé un espacio para comentarios o sugerencias respecto al proceso que se llevé a cabo, parte del

instrumento se puede apreciar en la figura 5.
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Figura 5.

Formato entrevista a docentes.

Universidad de Narifio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

- ﬁf"_'\\\
L?_ lj.!‘.: Valoracién por parte del docente (%‘

Cuestionario aplicado a la docente para determinar viabilidad de las actividades desarrolladas mediante
el uso de la caja de herramientas Magic Box en el fortalecimiento de las nociones espaciales.

Este instrumento se dirige a profesores de nivel infantil y tiene por objetivo recopilar informacién sobre
el la utilidad didactica, metodoldgica y satisfaccion con la realizacion de actividades mediadas por
Robética Educativa (RE) en el aula de clases, se realiza como parte del proyecto de investigacion
denominado "Disefio y aplicacién de una caja de herramientas como estrategia didactica apoyada en
robética educativa para el fortalecimiento de nociones espaciales”, de la maestria en TIC aplicadas a la
educacién de la Universidad de Narifio.

Le solicitamos que lea detenidamente cada pregunta y responda con la mayor sinceridad, la informacién
que proporcionara tendra Unicamente fines educativos y de investigacién, para lo cual su aporte es de
gran importancia. Le agradecemos de antemano su tiempo y colaboracidn al ser parte de esta

La escala de valores que se utilizard para evaluar estas secciones se compone de los siguientes
criterios:

|indicador  [Criterio

Muy en desacuerdo
En desacuerdo
Indiferente

De acuerdo

Muy deacuerdo

NisjlwiNn |-

Instrucciones: marque con una X segun su criterio

o)
©
-
-]
HIE 8
-
Criterios de valoracién &l 8 g < 3
8 ©
e o 2 [
o $ o 2| ©
5| 2| 5| 5| 2
S| S| =] 8| 35
1. Utilidad didactica y educativa de las actividades de robética educativa (RE) establecidas en cada una de
las herramientas pedagégicas.
Considera que las actividades de RE realizadas contribuyen
11, en el fortalecimiento de la nocidon espacial derecha en los
ninos 1 2 3 4 5
Considera que Ias actividades de RE realizadas contribuyen
1.2 en el fortalecimiento de la nocion espacial izquierda en los
nifos 1 2 3 4 5

Fuente. Elaboracion propia
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Tomando como referente a Martins & Palella (2012), se estructuraron los cuestionarios
Pretest y Post-test conformados por preguntas cerradas de eleccion Unica. Los cuestionarios
incluyeron tres secciones: a) presentacion, b) preguntas iniciales y c) preguntas criticas. En la
secciodn presentacion se dio a conocer informacion relacionada con el objetivo de la
investigacion; en la siguiente seccidn, preguntas iniciales, se ubicaron preguntas asociadas a los
datos basicos del nifio como: nombre, apellidos y edad. Finalmente, en la seccidn de preguntas
criticas, se organizaron las preguntas asociadas a cada una de las nociones espaciales evaluadas:
derecha, izquierda, adelante y atras.

Para cada cuestionario de pretest y post-test se estructuraron 15 preguntas, creadas
cuidadosamente, teniendo en cuenta la edad de los nifios. Cada pregunta incluyd un conjunto de
iméagenes que representan las nociones a evaluar, acompafiada de la pregunta propiamente dicha,
descrita de forma clara y con términos que los nifios comprendieran con facilidad, como el
ejemplo mostrado en las figuras 6 y 7. En cuanto a las opciones de respuesta, estas consisten en
marcar con una X, colorear, trazar un recorrido partiendo de un punto inicial a uno final o
encerrar con un circulo los elementos solicitados segtn el enunciado y que el estudiante

considere como opcion correcta.
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Figura 6.

Ejemplo de pregunta aplicada en el cuestionario Pretest

Universidad de Nariiio : 1/ n C
Maestria en TIC aplicadas a la educacion N SR
Proyecto de investigacion: MagicBox

PRETEST: NOCIONES ESPACIALES.

El presente cuestionario se utilizard como fnsumo en la recoleccién de informacién para
determinar el estado inicial de los nifios de Transicién del Centro Educativo “"Nenitos
Creativos” respecto a los conceptos asociados a las nociones espaciales.

Por favor escriba sus nombres y apellidos completos:
Por favor escriba su edad:

Cuestionario

1. Colorea el dibujo que esta a la izquierda del nifio.

Fuente. Elaboracién propia
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Figura 7.

Ejemplo de pregunta aplicada en el cuestionario Post-test

(-]

=
o= - y. e r
Universidad de Nariiio Y I-I'C
Maestria en TIC aplicadas a la educacion )
Proyecto de investigacion: MagicBox:

POSTEST: NOCIONES ESPACIALES.

El presente cuestionario se utilizara como insumo en la recoleccidn de informacion para
determinar el estado después de la intervencion sobre los nifios de Transicion del Centro
Educativo. “Nenitos Creativos” respecto a los conceptos asociados a las nociones
espaciales.

Por favor escriba sus nombres y apellidos completos:
Por favor escriba su edad:

Cuestionario

1. Colorea el oso que esta a la izquierda de la nifia.

(‘ L (‘
:

Fuente. Elaboracién propia

En este orden de ideas, fue necesario crear un segundo formato de rabrica (Ver anexo K)
empleado por las investigadoras para evaluar el componente actitudinal y comportamental de los
estudiantes tras la ejecucion de los diferentes retos en las sesiones, se disefid teniendo en cuenta
tres categorias: a) desempefio, b) interaccién Social y ¢) usabilidad de los Kits; éstas a su vez

permitieron evaluar unas subcategorias como se muestra a continuacion:
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Categoria de desempefio: Intension de éxito: indicé el nivel de desempefio obtenido por
los nifios al resolver el reto con éxito; Tasa de éxito: calculd la proporcion de tareas completadas
con exito por los nifios por reto; Numero de intentos antes de resolver el reto: calcul6 el dato
numeérico de las veces requeridas antes de resolver con éxito el reto; Duracién de la interaccion
con exito: calculo el tiempo que demoro cada nifio en resolver el reto con éxito; Aprendizaje
auténomo: midio la medida en que el nifio necesito de la ayuda de la docente para resolver el
reto.

Categoria de Interaccion Social: Colaboracion y Trabajo en Equipo.

Categoria de Usabilidad: Percepcién de los nifios sobre facilidad de interaccién con el
robot; Dificultad técnica: permitio ver el manejo de conexion por bluetooth, exactitud en el
movimiento de Lego; Imitacion: Registro la frecuencia con que los nifios imitaron al robot para
reconocer las nociones espaciales y tener éxito en el reto.

Dichas subcategorias se midieron a través de una escala de Likert, desde una escala de
valoracién de 1 a 5 donde 1 fue “Muy baja”, 2: “Baja”, 3: “Moderada”, 4: “Alta” y 5: “Muy
alta”.

En sintesis, en la tabla 3 se presentan las técnicas e instrumentos de recoleccion de datos

utilizados en la investigacion para dar cumplimiento a los diferentes objetivos especificos.

Tabla 3.

Técnicas e instrumentos de recoleccion de datos

Obijetivo especifico Técnica y/o instrumento Poblacion

utilizado
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1. Identificar las nociones
espaciales que requieren el
fortalecimiento en nifios de
edades tempranas.

2. Disefiar una caja de
herramientas para el
fortalecimiento de las nociones
espaciales en nifios de edades
tempranas.

3. Implementar una caja de
herramientas apoyada en
Robdética Educativa mediante dos
interfaces tangibles: de botén e
hibrida.

4. Evaluar una caja herramientas
apoyada en Robotica Educativa,
mediante dos interfaces
tangibles: de boton e hibrida.

Cuestionario de 15 preguntas
(Pretest)

Resultados obtenidos del Pretest

Estudio del estado del arte

Observacion directa

Rubrica de evaluacion de las
nociones.

Rubrica de evaluacion de las
actitudes y comportamiento de
los nifios

Cuestionario de 15 preguntas
(Post-test)

Nifios de transicion.

Investigadoras del presente

proyecto.

Docentes de aula.
Investigadoras del presente

proyecto.

Nifios de transicion.

Fuente. Elaboracién propia.

5.4. Diseflar una caja de herramientas para el fortalecimiento de las nociones espaciales en

nifios de edades tempranas.

El disefio de la caja de herramientas comprende la seleccion de estrategias, creacion y

adaptacion de recursos basados en robética educativa apropiados para la construccion de las

herramientas pedagdgicas teniendo en cuenta los objetivos de aprendizaje, la edad de los nifios



Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robotica educativa 68

para quienes se dirige la propuesta, referentes tedricos acerca de pedagogia y didactica del
aprendizaje, las técnicas a tener en cuenta relacionadas con las actividades a utilizar en las
diferentes herramientas pedagogicas, asi como, la estructura secuencial de las 5 herramientas y
de las guias de orientacién para los docentes tanto de Colby el raton programable como de Lego

Boost.

5.4.1. Pedagogia y didactica.

La caja de herramientas tiene un valor significativo toda vez que ha sido disefiada
teniendo en cuenta referentes pedagogicos como: las bases curriculares para la educacion inicial
y prescolar que el Ministerio de Educacién Nacional propone en el 2017, tales como el indagar,
proyectar, vivir la experiencia y valorar el proceso, en este sentido, las diferentes actividades que
hacen parte de las estrategias pedagdgicas contenidas en la caja de herramientas, son una
propuesta al docente, que bien puede ser aplicada conforme a su presentacién y bien pueden ser
modificadas o tomadas como inspiracion para la propuesta personal y contextualizada de cada
maestra que desee hacerlo en su espacio educativo en primera infancia, lo anterior teniendo en
cuenta que para la incorporacién de TIC en el aula, se debe tener presente elementos que Sosa et
Al (2018) sintetizan asertivamente como lo son: el lugar, el tiempo, los métodos, los ritmos de
ensefianza y aprendizaje, la diversidad de necesidades, intereses y motivaciones de los
estudiantes, que le serviran de insumo al docente para crear sus propios ambientes de aprendizaje
con nifios de edades tempranas.

Esta propuesta se estructura a partir de una secuencia didactica y bajo el nombre de
herramienta pedagogica, definiendo el orden logico e intencional de las actividades que estan

planeadas estratégicamente para alcanzar logros de formacion y desarrollo, especificamente
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sobre los conceptos de nociones espaciales, asi mismo define los procesos de interaccion entre

docente y estudiantes mediados y no por las TIC.

5.4.2. Técnicas a tener en cuenta

Para el disefio de la caja de herramientas, especificamente las actividades que se
implementan en las herramientas pedagogicas, se tuvieron en cuenta algunas técnicas didacticas
que surgen a partir de la revision de diferentes referentes tedricos las cuales estan orientadas a
nifios de edades tempranas con el proposito de enriquecer y favorecer en mayor medida el
proceso de formacion. Debido a que la caja de herramientas es destinada para nifios entre 5y 6
afios de edad, se implementaron dos kits de robotica educativa flexibles y dindmicos, igualmente
los objetivos de aprendizaje se inclinan en torno a la comprension y asimilacién de las nociones
espaciales; en ese marco de ideas, las técnicas empleadas se describen a continuacion:

Juego de roles: importante en el trabajo en equipo puesto que permite la incorporacion de la
robética en procesos formativos.

Retos: disefiados como parte de la estrategia para que fomenten la motivacion por el
alcance de una meta, los cuales a medida que se avanza en el proceso aumentan su nivel de
complejidad pero que también se convierten en un espacio de proposicién e ideacion por parte
del estudiante como agente activo del proceso de aprendizaje, pues al finalizar cada sesion, son
los estudiantes quienes inventan retos y los asumen.

Juegos, rondas, cuentos y retahilas: que contextualizadas apoyan y motivan a la
consecucion del reto, recursos que se emplean en edades tempranas para alcanzar grandes

beneficios con respecto a los objetivos de aprendizaje.
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5.4.3. Habilidades que permite el trabajo con robdtica educativa

Partiendo de la revision de diferentes referentes tedricos se listan aquellas habilidades que
proporciona la robotica educativa y que aportan de manera significativa a los objetivos de la
presente investigacion; entre las habilidades cognitivas estan: habilidades para el desarrollo de
pensamiento critico, analitico, propositivo, y de resolucién de problemas; de igual manera entre
las habilidades de interaccion social se encuentran: a) comunicacion asertiva, b) liderazgo y

acatamiento de roles, c) trabajo en equipo.

5.4.4. Estructura de la caja de herramientas MagicBox

La caja de herramientas propuesta, denominada MagicBox, es un recurso digital con
diferentes archivos en formato PDF, que se compone por un conjunto de 5 herramientas
pedagogicas, una guia de orientacion inicial, la cual proporciona los lineamientos iniciales, es
decir, el cdmo se estructuran las demas y dos guias de orientacion para los docentes acerca del
uso y aplicacion de las interfaces tangibles a utilizar, la de boton-Colby el raton programable y la
hibrida-Lego Boost, todo ello orientado al fortalecimiento de las nociones espaciales derecha,
izquierda, adelante y atras. La caja de herramientas ha sido disefiada para abordarse 24 horas de
clase donde se pondra en marcha una maravillosa aventura que exalta la versatilidad y
funcionalidad de la roboética educativa en los procesos de ensefianza y aprendizaje con nifios de
temprana edad.

En este sentido, cada herramienta pedagdgica contiene una secuencia didactica de
actividades para dos sesiones de clase, de 100 minutos cada una, las herramientas estan formadas
por retos que procesualmente los nifios abordaran con su maestro en mayor complejidad. Las

guias de orientacion pedagdgica estan dirigidas exclusivamente al (la) docente, mientras las
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herramientas se enfocan en el estudiante. De manera que, cada herramienta pedagdgica se
encuentra estructurada en cuatro momentos importantes y un apartado de anexos donde se
encuentran los recursos imprimibles que se utilizaran en el desarrollo de las actividades que se
ejecutara con cada equipo participantes de esta aventura.

A continuacion, se presenta cada una de las herramientas y guias propuestas:

5.4.4.1 Guias para los docentes

En este apartado se presentan las guias de orientacion disefiadas para uso de los docentes,
las cuales pretenden orientar el uso tanto de los kits de robotica como de las herramientas

pedagogicas a implementar con los nifios.

5.4.4.1.1. Guia de orientacién inicial

Este documento dirigido a los docentes contiene los principios pedagdgicos a través de
los cuales se estructurd la caja de herramientas, asi mismo la descripcion detallada respecto a la

estructura secuencial y didactica de las herramientas pedagogicas (Figura 8).
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Figura 8

Portada de la guia de orientacion inicial.
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propuesta didictica apoyada en la robética educatha, para fortalecer of
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termprana: a partr de una caja de herramientas apoyada en robitica educative.
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Fuente. Elaboracion propia.

5.4.4.1.2. Guia de orientacién interfaz tangible-Colby el ratén programable.

En la Guia de orientacion interfaz tangible-Colby (Figura 9), dirigida al o la docente, se
presenta inicialmente una seccién en la que se indica: el objetivo, la poblacion y las ayudas
didacticas que podr utilizar para desarrollar las diferentes actividades propuestas y asi alcanzar
el objetivo, el cual se orienta a la adquisicion de los conocimientos y habilidades respecto al uso
de la interfaz tangible Colby el raton programable. La secuencia didactica implementada le
indicara al docente paso a paso sobre el uso del kit mediante ayudas graficas y multimedia como

lo son los videos.
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Figura 9

Portada guia de orientacion Colby

MAESTRIA EN TIC
APLICADAS A LA EDUCACION.

Fuente. Elaboracién propia.

5.4.4.1.2. Guia de orientacion interfaz tangible hibrida-Lego Boost

La guia de orientacién para los docentes respecto al uso de la interfaz tangible Lego
Boost (Figura 10) presenta inicialmente el objetivo, la poblacion y los recursos a los que
accedera el docente para apoyar su aprendizaje, asi mismo, una secuencia de actividades donde
se describen los componentes fisicos y 16gicos del kit, la forma de ensamblar el robot y el

procedimiento de descarga e instalacion de la aplicacion que servird como interfaz de
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comunicacion entre el robot y quien lo manipula. Igualmente se proponen ejercicios practicos
para apoyar el aprendizaje respecto al funcionamiento del kit y del objetivo que se pretende
alcanzar con los nifios a través de este recurso. En la seccion de Anexos se comparte un
documento que detalla paso a paso el armado del robot.

Figura 10

Portada Guia de orientacién Lego Boost

4 r‘ MAESTRIA EN TIC
L!.. lc APLICADAS A LA EDUCACION.

e educackie

Fuente. Elaboracion propia
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5.4.4.2. Herramientas pedagdgicas

Corresponde a cada uno de los archivos en formato PDF que componen la caja de
herramientas denominada MagicBox, siendo asi que cada una de las 5 herramienta pedagdgicas
tienen la misma estructura secuencial a través de la cual se han estimado 6 momentos que se
describen a continuacion:

Presentacion: en este espacio se ha ubicado la informacion general de la herramienta,
como lo es el objetivo de aprendizaje, la poblacion a la que se dirige, para este caso los docentes
de grado transicion y los nifios con los que se aplicara, quienes se encuentran entre los 5y 6 afios
de edad; la duracion, correspondiente a 4 horas de clase que se abordaron en 3 horas y 20
minutos, ejecutadas en dos jornadas pedagogicas de 100 minutos en la semana. Igualmente, en
esta seccion se mencionan las ayudas didacticas a las que podra acceder desde el espacio
asignado para los anexos, donde se encuentra disponible material imprimible, links de videos o
documentos que apoyan al docente para la ejecucion de la herramienta pedagdgica, como se

muestra en la figura 11.
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Figura 11.

Ejemplo de la seccion de presentacion de cada herramienta pedagogica

Herramienta
Pedagogica Sesion 1

Objetivo: 1.1dentificar un Robot como herramienta tecnolégica que puede apoyar
las actividades realizadas por el ser humano.

«Reconozco el Robot, sus movimientos y caracteristicas

*Me apropio de la palabra “robot” para usarla en futuros momentos

pedagdgicos.

Poblacién Dirigida a: Se aplicara Duracion: 2 horas de clase
Docentes de | con: Nifios de correspondientes a thora
transicion 5 afios de y 40 minutos.

edad

Ayudas didacticas | Video “;Qué es un robot?”, Ronda infantil (baile del robot de Hi5), sitio
disponibles: web para coloreado del robot, mascaras de robots para colorear y recortar.
(anexos)

Fuente. Elaboracién propia.
Empez6 la aventura: esta seccion comprende las actividades iniciales, donde se hace un
reconocimiento sobre los conceptos que se abordardn mediante estrategias pedagdgicas como:

canciones, poemas Yy videos, como lo muestra la figura 12.
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Figura 12.

Ejemplo de la seccion “Empezo la aventura” de la herramienta pedagogica

@ y Empez6 la Aventura F s =

Este fin de semana me diverti
mucho, miré una pelicula
espectacular, sus
protagonistas se llamaban
Eva y Wall-e.
¢Has visto esta pelicula?

jBlenvenid@ pnofe
a esta mdgica aventuna!

Maestro te invitamos a hablar sobre la pelicula
Wall-e, puedes iniciar contando una anécdota
como la que se muestra a continuacion

SR\ \\N

Fuente. Elaboracién propia.

Actividades desconectadas: se presentan actividades que no requieren el uso directo del

kit, puede mostrar un ejercicio de relacionar conceptos o una cancién, como el ejemplo mostrado

en la figura 13.
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Figura 13.

Ejemplo de la seccion actividades desconectadas de la herramienta pedagdgica

ﬂ Actividades
! Desconectadas

Asi como ellos, existen muchos robots a
nuestro alrededor, ;Quieres conocerlos
un poco? Te invito a ver el siguiente
video, haz clic sobre la pantalla:

....

B LA

D . @ éQué es un Robot?

Video: https://www.youtube.com/wat-
ch?v=IbC8Vz8dieE&ab channel=euro-
news%28enespa%C3%B10l%29

N

Fuente. Elaboracion propia.

Actividades conectadas: implican el uso del kit de robotica que se haya propuesto en la
herramienta pedagdgica a través de la ejecucidn de retos, los cuales se llevan a cabo en grupos de
trabajo, asignando diferentes roles a cada participante. Los roles posibles de asignar a cada
participante son: ensamblador, programador y ejecutor, los cuales se rotan en cada reto con el fin
que el nifio asuma diversos papeles en cada vez. También se presenta las rubricas de evaluacion
para cada reto denominada “Tabla de puntuacion”, con las que la docente podré evaluar el

rendimiento de los nifios respecto a la identificacion de las nociones espaciales. (Figura 14).
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Figura 14.

Seccion actividades conectadas de la herramienta pedagégica

Actividades
Conectadas

Es momento de divertirnos usando la computadora, para ello estimados docentes, los
invitamos a visitar los siguientes enlaces donde se encuentran actividades que permitiran al
estudiante acercarse a los conceptos abordados anteriormente relacionados con los robots,

Puzzle:
https://www.cokitos.com/puzzle-rompecabezas-de-robots/play/

Colorear:
https://www.cokitos.com/colorear-robots/

Fuente. Elaboracion propia.

Aprendo y aplico: esta seccion comprende un espacio donde se pone a prueba los
conceptos abordados anteriormente, puesto que son los nifios los que se retan proponiendo los
ejercicios entre sus compafieros para que generen la solucion mas apropiada; igualmente que en
el aparte anterior se presenta la rabrica de evaluacion de las nociones espaciales que se planteen

en los retos. (Figura 15).
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Figura 15.

Seccion aprendo y aplico herramienta pedagdgica

Es momento de aplicar lo aprendido, vamos a personalizar y a crear nuestra mascara de robot, {
pide a los nifios que seleccionen un disefio para imprimir, colorear y recortar. ':-V-r. N v/

Fuente. Elaboracién propia.

Anexos: en este espacio se muestran los imprimibles que se emplearan para estructurar el
escenario en el que se desarrollara el reto, asi como, elementos que se proponen para emplear
con los nifios como mascaras, las tarjetas de identificacién de los roles a asignar a cada nifio,

links de videos y documentos de apoyo. (Figura 16).
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Figura 16.

Seccion de anexos de la herramienta pedagdgica

\_/

. i T
I ,300\ Anexos

Anexol. Wallie y Eva

Disponible para descargar:

https://www.proyectosendo.es/wp-content/uploads/2018/06/Pixar-Post-Walle-and-Eve-P
lant.jpg

Fuente. Elaboracion propia.

6. Andlisis e interpretacion de los resultados

En el siguiente aparte, se describe el analisis e interpretacién de los resultados para cada
actividad realizada correspondiente a cada uno de los objetivos especificos planteados, lo que

permitié dar respuesta a la pregunta de investigacion.

Los instrumentos de recoleccidn de datos utilizados, como son el pretest y post-test,

fueron disefiados con base en cuestionarios conformados por preguntas cerradas apoyadas en
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imagenes para representar las opciones de respuesta, mismos que fueron guiados por las maestras
en cuanto a la lectura de los items, debido a la edad de los nifios que oscilaba entre los 5 y 6 afios
de edad. Ambos instrumentos indagaron sobre la identificacion de las cuatro nociones espaciales:
izquierda, derecha, adelante, atras, uno en su estado inicial y otro después de la aplicacion de la
estrategia: Caja de Herramientas apoyada en Robotica Educativa, denominada MagicBox. Por
cada nocidn se realizaron preguntas que se denominaron items, los cuales fueron contestados por
los13 participantes de la investigacion, dichos items se tuvieron en cuenta tanto en el pretest
como en el post-test. La multiplicacion del nimero de items por la cantidad de participantes dio
como resultado el nimero de respuestas posibles para cada nocion, valor que, relacionado con
los aciertos y desaciertos, permitié obtener los diferentes porcentajes que sirvieron de suministro

para el analisis de resultados.

A continuacion, se presenta el analisis de los datos organizados por cada uno de los

objetivos especificos propuestos.

6.1. Identificar las nociones espaciales que requieren el fortalecimiento pedagdgico en nifios

de edades tempranas

A continuacion, se detalla el analisis del pretest que permitio identificar el estado inicial
de las cuatro nociones espaciales en nifios de edades tempranas (derecha, izquierda, adelante e
atras), asi como la identificacion de caracteristicas relevantes para este estudio a partir de la
distincion entre los géneros femenino y masculino, situacion que mas adelante permitiera
evidenciar brechas de género con respecto al aprovechamiento de las TIC en el proceso de

desarrollo integral de los estudiantes.
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6.1.1. Analisis de pretest para evaluar el estado inicial de las nociones espaciales

Los resultados del pretest, como se muestra en la tabla 4 y figura 17, indica el nimero y
porcentaje de aciertos y desaciertos que tuvieron los nifios en cada nocion espacial evaluada. Es
posible identificar el gran dominio que tienen los participantes con respecto a la nocion atras, se
observa que, si bien hay un ligero dominio de la nocion espacial derecha mas que de la izquierda,
ambas necesitan un fortalecimiento pues este dominio no supera el 52%, a diferencia de la
nocion adelante donde es evidente que esta muy bien referenciada por la mayoria de

participantes, pero que, sin embargo, es susceptible de fortalecer.

Tabla 4.

Aciertos y desaciertos por nociones espaciales

No No. % No %. No respuestas no
Nocion o respuestas respuestas respuestas respuestas P
Items : acertadas
posibles acertadas acertadas  no acertadas
Izquierda 4 52 48% 25 52% 27
Derecha 4 52 52% 27 48% 25
Adelante 5 65 78% 51 22% 14
Atrés 2 26 100% 26 0% 0

Fuente: Elaboracion propia.
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Figura 17.

Gréfico de porcentajes de aciertos y desaciertos por cada nocién espacial
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Fuente. Elaboracion propia

6.1.2. Andlisis de pretest para evaluar el estado inicial de las nociones espaciales por género

Como mencionado anteriormente, participaron del pretest 8 estudiantes de género
femenino y 5 estudiantes de género masculino. En la tabla 5 se presenta el estado inicial de
identificacion de las nociones espaciales, pero esta vez, detallado por género, con el fin de
establecer las caracteristicas que existen al hacer esta distincion. Se observa que los participantes
de género masculino presentan un mayor dominio de las nociones izquierda y derecha que los
participantes de genero femenino; sin embargo, es notable la necesidad de fortalecimiento para
superar las dificultades encontradas para ambos géneros. Por su parte, se obtiene que la nocion
adelante es ampliamente identificada por el género femenino (82%), con una ligera diferencia del

10% con respecto al género masculino, no obstante, son porcentajes susceptibles de mejora, esto
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de acuerdo con el objetivo de este proyecto, finalmente, es evidente que la nocion atrés es

ampliamente dominada por ambos géneros (Figura 18).

Tabla 5.

Resultados aciertos por nocion espacial en el pretest, clasificado por género.

., No. No. % aciertos No aciertos % aciertos No aciertos
Nocion - respuestas . . . .
ltems - Femenino Femenino Masculino Masculino
posibles
Izquierda 4 52 47% 15 50% 10
Derecha 4 52 50% 16 55% 11
Adelante 5 65 82% 33 72% 18
Atrés 2 26 100% 16 100% 10

Nota. Elaboracién propia. La tabla contiene solo los aciertos mas no muestra desaciertos, por

ello los datos de las columnas no suman el 100% de respuestas posibles.
Figura 18.

Gréfico de aciertos por nocion espacial del pretest por género
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Fuente. Elaboracion propia
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Partiendo de los datos que se analizaron anteriormente se pudo evidenciar que, si bien los
nifios presentan mayor dominio en algunas nociones espaciales, se hace necesario fortalecer las
cuatro nociones: izquierda, derecha, adelante y atras, puesto que los resultados obtenidos indican

cierto nivel de dificultad en los nifios participantes de esta investigacion.

6.2. Implementar una caja de herramientas apoyada en Robdtica Educativa mediante dos

interfaces tangibles: una de botén y una hibrida.

A continuacion, se indica el procedimiento que se utilizé al implementar la caja de
herramientas MagicBox apoyada en Rob6tica Educativa mediante dos interfaces tangibles: de

bot6n e hibrida para el fortalecimiento de las nociones espaciales en nifios de edades tempranas.

6.2.1. Sesion 1 en la implementacion de la caja de herramientas MagicBox

En esta sesion se contd con la participacion de 19 nifios, los cuales se trabajaron en un
solo grupo de manera unificada y en un solo salon de clases bajo la orientacién de las dos
docentes de aula; para esta jornada se aplicé la herramienta pedagdgica 1 con una duracién de 2

horas de clase, correspondientes a una hora y cuarenta minutos.

6.2.1.1. Implementacién de la Herramienta Pedagdgica 1.

La herramienta pedagogica numero 1 (Ver Anexo G)se aplico con 19 nifios, su objetivo fue el de
acercar a los estudiantes hacia el concepto de lo que es un robot, su funcionalidad, movimientos
y su clasificacion, para ello se emplearon diferentes recursos pedagdgicos tales como: un video
introductorio, una ronda infantil, un sitio web con ejercicios para colorear y armar rompecabezas,
asi como una serie de mascaras imprimibles, que se recortaron y colorearon por los nifios para

posteriormente usarse en la danza del robot. La figura 19 muestra la portada de la herramienta.
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Figura 19.

Portada de la herramienta pedagogica 1

jUna magica aventuna!

Fuente. Elaboracion propia
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6.2.2. Sesion 2 en la implementacion de la caja de herramientas MagicBox

Es importante indicar que para este momento de la implementacion de la caja de
herramientas se conto solo con 13 de los 19 nifios, los 6 restantes indicaron sus acudientes que
presentaron dificultades para cumplir con los horarios establecidos por motivos de
desplazamiento. Inicialmente se habia dividido el grupo en dos subgrupos de manera aleatoria
contando con los 19 estudiantes, de los cuales finalmente solo participaron 13, siendo asi, que se
crea el grupo 1, el cual trabajé con la interfaz tangible Colby el ratén programable, conformado
por tres nifios y cinco nifias, para un total de ocho participantes. Por otro lado, el grupo 2 fue
conformado por dos nifios y 3 nifias, para un total de cinco estudiantes. Asi mismo, cabe resaltar
que para esta sesion se implementaron las herramientas pedagogicas 2 y 3 en simultaneo en
diferentes aulas de clase, una por cada grupo respectivamente.

El desarrollo de la sesion requirié de cuatro horas de clase, correspondientes a tres horas
y veinte minutos, organizadas en dos jornadas, dos dias diferentes en la misma semana, para
evitar que los nifios perdieran la secuencialidad de las actividades programadas, igualmente que

las sesiones se tornen extensas.

6.2.2.1. Implementacién de la Herramienta Pedagogica 2 usando la interfaz de botén

— Colby EI Ratdén programable.

La figura 20 muestra la portada de la herramienta pedagdgica 2 (Ver anexo H), para la
aplicacidn de esta herramienta se contd con la participacion del grupol, bajo la orientacion de
una de las docentes de aula y en uno de los salones de clase de la institucion educativa Nenitos

Creativos.
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Figura 20.

Portada herramienta pedagogica 2
Fuente. Elaboracién propia.

La implementacion de la herramienta pedagogica 2, estuvo orientada a un primer
acercamiento para identificar las nociones espaciales: izquierda, derecha, adelante y atras,
igualmente, al reconocimiento de los componentes del kit de robética Colby el ratdn
programable y su relacion con las nociones espaciales. Para ello, se propusieron cuatro retos, que
incentivaron a los nifios a encontrar la solucion mas 6ptima trabajando en grupos de tres; cabe
resaltar que de los 4 retos solo se pudieron ejecutar 2, debido a que se generaron ciertas
complicaciones con el ensamblaje de las piezas del tapete lo requirié mas tiempo.

Cada nifio asumi6 un rol diferente en cada reto, donde uno de ellos asumid el papel de

ensamblador, otro de los nifios fue programador y el tercero ejecutor. El ensamblador organizo
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las piezas del tapete de la forma como lo requeria el reto, el programador, se encargd de crear la
secuencia logica de instrucciones que permitieran llegar al objetivo utilizando las nociones
espaciales correctas, para ello se emplearon las fichas que representan las flechas de
desplazamiento del raton; el ejecutor se encargaba de llevar la programacion sobre el raton robot,
presionando los botones ubicados en la parte superior del mismo y de la puesta en marcha para
verificar si la solucidn propuesta era correcta o requeria mejoras (Figura 21).

Figura 21.

Grupo de trabajo realizando un reto con la interfaz tangible de boton, Colby el ratén

programable.

Fuente. Elaboracion propia.
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Respecto a la evaluacion de los retos, tanto la docente de aula como las investigadoras
registraron datos en las rabricas incluidas en la herramienta disefiadas para cada reto, estas
permitieron determinar el alcance de los nifios en cuanto a la solucién de los mismos a través de
la identificacion de las nociones espaciales, un ejemplo del registro de las rabricas se muestra en
la figura 22.

Figura 22.

Rubrica de evaluacién reto 1y 2 con registro de datos en Microsoft Excel.

RUBRICA DE EVALUACION RESPECTO AL DESEMPERIO EN LAS ACTIVIDADES PROGRAMADAS DURANTE LAS SESIONES CORRESPONDIENTES A LA APLICACION DE LA
CAJA DE HERRAMIENTAS MAGIC BOX PARA EL FORTALECIMIENTQ DE LAS NOCIONES ESPACIALES EM NIFOS DE TEMPRANA EDAD

Tipo de evaluacion Instrucciones:
Herramienta pedagogica 2- sesion 2:
Identifica las nociones espaciales
derecha, izquierda, adelante y atras
mediante la implementacion de los kit
de robotica: Colby el raton programable

Observar directamente el proceso y las acciones realizadas por los estudiantes, asi mismo marcar con un

visto el nivel alcanzado por cada participante en la identificacion de las nociones espaciales mediante la

programacion del kit de robdtica. Para ello se tendra en cuenta la escala de valoracion respectiva a cada
reto.

CRITERIOS DE EVALUACION DE ACUERDO AL RETO PROPUESTO

e e espremone e 2] e e T B
T e e B
EC1 3 2 2,5 5 4 45 5 4 45
EC2 4 3 3,5 5 4 45 5 4 45
EC3 5 4 45 3 4 3.5 3 4 3.5
ECa 4 4 4 5 4 45 5 4 45
ECS 4 3 3,5 5 4 45 4 3 3,5
ECE 4 4 4 1 3 2 1 2 15
EC7 4 5 45 5 4 45 4 4 4
ECB 3 2 2,5 4 4 4 3 2 25
PROMEDIO 3,875 3,375 4,125 3,875 3,75 3,375
0,64086994 1,060660172 1,457737974 0,353553391 1,38873015 | 0,916125381
Observaciones: ECE se le dificulta mucho, asumen los roles, tados quieren ser ejecutores, el rol ensamblador les desmotiva, se
emocionan cuando cumplen retas. EC1 y ECB tienen problemas para acatar ordenes. El reto anteriar les permite mejorar,
reronoren meinr las nocinnes

Fuente. Elaboracién propia.

Asi mismo, las investigadoras llevaron a cabo observacion directa relacionada con el
desempefio y actitudes de los nifios, y la segunda rabrica de evaluacion de actitudes y
comportamiento de los nifios de manera interna, un ejemplo de ello se muestra en la figura 23, es

importante indicar que esta rubrica se usé para todas las sesiones y los retos propuestos.
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Figura 23.
Rubrica de evaluacién de actitudes y comportamientos de los nifios para el reto 1 con Colby el

raton programable.

RETO 1
COLBY Categoria de desempefio ) CBTEEP‘HE de. Categoria de usabilidad
interaccion social

g2 2[€8CE3|5e| o] caEso|Bg| @
58| ¥ SEES2|52| B el (3§ E
CoD c | EE@ g E| o5 = a6 R|E*" £
2| g2 EES|EF| 5 T | f

= o s 3 o
EC1 5 20% 5 10 2 4 2 5 4 1
EC2 5 50% 2 13 1 3 4 3 5 1
EC3 5| 100% 1 11 4 5 5 5 4 1
EC4 5| 100% 1 11 4 5 5 5 4 1
EC5 5| 20% 5 10 2 4 2 5 5 1
EC6 5| 50% 2 13 1 2 3 3 5 1
ECY 5| 100% 1 11 4 3 2 5 5 1
ECB 1 0% 0 11 1 1 1 5 5 1

Fuente. Elaboracion propia.

6.2.2.2. Implementacién de la Herramienta Pedagdgica 3 usando la interfaz hibrida

— Lego Boost.

La herramienta pedagdgica 3 (Ver Anexo I) se aplicé con el grupo dos, en simultaneo con
los nifios del grupo uno quienes trabajaron la herramienta pedagdgica 2 con el kit de robética
Colby el raton programable; se cont6 con la participacion de 5 nifios, el objetivo de aprendizaje
al igual que con la herramienta pedagdgica 2, fue acercar a los estudiantes a los conceptos
espaciales mediante el uso de la interfaz tangible en este caso de tipo hibrida, Lego Boost, para
lo cual fue necesario orientar su uso como medida inicial. La secuencia didactica de la

herramienta implemento 4 retos, para lo cual se organizaron dos grupos, para este caso, los nifios
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asumieron solo dos roles, ensamblador y programador, debido a que el kit utiliza como medio de
programacion y ejecucion el software de Lego que controla los movimientos del carro robot
(Figura 24).

Figura 24.

Portada herramienta pedagogica 3

Fuente. Elaboracion propia.
Cada reto fue evaluado por la docente de aula y las investigadoras mediante una rubrica
que permitié medir el nivel de identificacion de los nifios respecto a las nociones espaciales

(Figura 25).
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Figura 25.

Ejemplo de rabrica de evaluacion para el reto 1 con Lego Boost

Rubrica de Evaluacion

TIPO DE EVALUACION
Herramienta pedagogica 3- sesion 2:
Identifica las nociones espaciales derecha,
izquierda, adelante y atras mediante la
implementacion del kit de robética: Lego
Boost

CRITERIOS DE EVALUACION DE ACUERDO (El estudiante intentd utilizar otras
AL RETO PROPUESTO opciones antes de acertar con la
nocion adelante, para cumplir el
reto?
Cod. Nombres y apellidos
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
OBSERVACIONES

Fuente. Elaboracion propia.

Es importante resaltar que en todas las sesiones las investigadoras aplicaron observacion
directa como técnica de recoleccion de datos y el mismo formato de rubrica que se empleé con el
Grupo 1, quienes implementaron Colby el raton programable, para evaluar el desempefio de los

nifios tras utilizar el kit respecto a la aplicacion de las nociones espaciales, aspectos relacionados
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con la interaccion social en el desarrollo de las jornadas y la usabilidad del kit en los diferentes

retos.

6.2.3. Sesion 3 en la implementacion de la caja de herramientas MagicBox

Se desarrollé con la misma metodologia que las anteriores sesiones, contando con la
participacion de los 13 nifios, divididos en los dos grupos mencionados inicialmente, con los
cuales se trabajaron las herramientas pedagdgicas 4 y 5, con el uso de los Kits de robética Colby
el raton programable y Lego Boost respectivamente, las jornadas se llevaron a cabo en
simultaneo con los dos grupos, es decir, el mismo dia pero en diferentes aulas, al igual que en la

sesion 2, para ello se requirid de 4 horas de clase correspondientes a 3 horas y 20 minutos.

6.2.3.1. Implementacion de la Herramienta Pedagogica 4 usando la interfaz de boton

— Colby EI Raton programable.

Para este momento se aplico la herramienta pedagogica 4 (Ver Anexo J) con el grupo 1,
su proposito fue la identificacion de las nociones espaciales: derecha, izquierda, adelante y atras,

mediante la implementacion del kit de robética Colby el raton programable (Figura 26).
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Figura 26.

Portada herramienta pedagogica 4

Fuente. Elaboracion propia.

Para ello, se continud con la misma secuencia didactica adoptada en las herramientas
anteriores, fundamentandose en el uso de los retos, la herramienta cont6 con 3 retos, para este
caso se utiliz6 como estrategia un cuento, es decir, cada uno de los retos se asocio a un cuento
infantil, para esta instancia se abord6 el cuento “Los tres cerditos”, por tanto, se agregaron mas
elementos al kit, como: el disfraz para el ratdn de lobo, los imprimibles de los personajes y los
obstaculos. Cabe resaltar que el grado de dificultad para los retos aumentd gradualmente

respecto a los de la segunda herramienta pedagdgica (Figura 27).
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Figura 27.

Reto 5 desde la perspectiva del cuento los tres cerditos

Fuente. Elaboracion propia.
De esta manera, desde la contextualizacion con la historia los nifios ensamblaron el
tapete, organizaron los personajes y los elementos en el escenario, posteriormente programaron y

ejecutaron el recorrido correcto hasta llegar al objetivo, “los cerditos” (Figura 28).
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Figura 28.

Trabajando en un reto con Colby el raton programable

Fuente. Elaboracién propia.
En la figura 29 se muestra un ejemplo de rubrica de evaluacidn que utiliz6 la docente de
aula y las investigadoras, con el proposito de determinar el nivel en el que los nifios fueron

avanzando en la identificacion de las nociones espaciales.
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Figura 29.

Rabrica de evaluacion reto

Rubrica de Evaluacion

TIPO DE EVALUACION INSTRUCCIONES
Herramienta pedagogica 4- sesidn 3: Identifica | Observar directamente of proceso y as acciones realzadas por los estudiantes, asi mismo
13s nociones espaciales derecha, quienda, MSCAr Con un visto el nivel alcanzado por cada participante en la dentificacion de las
adelante y atrds mediante la implementacion | nociones espaciales mediante 1 programacion del kit de robotica. Para ello se tendrd en

del kit de robdtica: Collyy el ratdn ouenta la escala de valoration respectiva de acuerdo al reto,
 programable
amuwummoonm amémmmmmcmmmwmmmmmmm
para resobver el reto?
1 Nombres y apetidos delos estudiante ggigggggg ggggi ;g
WL T

Fuente. Elaboracion propia.
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6.3.3.2. Implementacién de la Herramienta Pedagogica 5 usando la interfaz hibrida

— Lego Boost.

Se aplicé la herramienta pedagogica 5 (Ver Anexo K) con el grupo 2, su proposito fue la
identificacion de las nociones espaciales: derecha, izquierda, adelante y atras, mediante la
implementacion del kit de robotica Lego Boost (Figura 30).

Figura 30.

Portada herramienta pedagogica 5

Fuente. Elaboracion propia.
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La herramienta 5 también implement6 la misma metodologia de las herramientas
anteriores puesto que utilizé los retos para llegar a su objetivo, en este caso se plantearon 3 retos,
los cuales se orientaron hacia el cuento “El rey Arturo”, razon por la cual se agregaron mas
elementos al kit, como: el disfraz para el carro robot de caballo, los imprimibles de los
personajes y de los obstaculos. Gradualmente se incrementd la dificultad en cada reto (Figura
31).

Figura 31.

Reto 5 con Lego Boost

Fuente. Elaboracion propia.
En este sentido, desde la narrativa de la historia los nifios ensamblaron el tapete,
organizaron los personajes y los elementos en el escenario, posteriormente programaron y

ejecutaron el recorrido correcto hasta llegar al objetivo, “la espada” o “Ginebra” (Figura 32).
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Figura 32.

Ejecucion de un reto con Lego Boost

Fuente. Elaboracién propia.
En la figura 33 se muestra un ejemplo de rubrica de evaluacidn que utiliz6 la docente de
aula y las investigadoras, con el proposito de determinar el nivel en el que los nifios fueron

avanzando en la identificacion de las nociones espaciales.
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Figura 33.

Rubrica de evaluacion Lego Boost

Rubrica de Evaluacion

. TIPO DE EVALUACION INSTRUCCIONES
Herramienta pedagbgica 5- sesién 3: |Observar directamente el proceso y las acciones realizadas por los
Identifica las nociones espaciales |estudiantes, asi mismo marcar con un visto el nivel alcanzado por cada
derecha, izquierda, adelante y atras | participante en la identificacion de las nociones espaciales mediante la
mediante la Implementacién del kit |programacién del kit de robética. Para ello se tendra en cuenta la sigulente
de robética: Lego Boost escala de valoracion
Reto 5
ChiveniOs D “"‘mg;mm“'m :¢Qué tan complicado fue para el nifio resolver el reto utilizande las nociones
espaclales adelante, Izquierda y derecha para resolver el reto?
Fecha:
Rato 5
> ; " ! N ! -~ !
Sa Eggisgiéggsgsigﬁsg
PO o |20t §i§ca§§i§"§§§
i |8 |25 E g [B [%§ B |4 % |%F g
§§|§ !~§§§§§§-§§5§
| e g
1 |
2 |
] r
4 4 !
5 | :
5 | |
7
8 {
9 |
10
OBSERVACIONES

Fuente. Elaboracién propia.

6.2.4. Sesion 4 en la implementacion de la caja de herramientas MagicBox

La sesion 4 fue la ultima implementada con el grupo de 13 participantes, se desarrollé en 2 horas
de clase correspondientes a 100 minutos, se implementé la metodologia usada en las sesiones
anteriores con los dos grupos y los dos Kits respectivamente, se efectuaron 2 retos con cada

equipo de trabajo, para esta vez no se impartieron los retos desde una herramienta pedagdgica, es
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mas no se utilizé este material, se propuso que fueran los nifios quienes plantearan los retos para
sus compairieritos utilizando los elementos de cada uno de los kit y lo abordado desde las
diferentes intervenciones, siendo asi, que uno de los miembros del equipo proponia el reto y sus
compafieros lo resolvian, y de esta manera se rotaron los roles para que cada participante tuviera
la oportunidad de asumir diferentes posturas (Figura 34).

Figura 34.

Resolviendo un reto con Colby el ratén programable.

Fuente. Elaboracién propia.
Este ejercicio permitié observar como los nifios habian avanzado en el proceso, puesto
que los retos presentaron un grado alto de dificultad que en su mayoria los nifios lograron

superar; asi mismo, la estrategia promovio el trabajo colaborativo (Figura 35).
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Figura 35.

Reto con Colby el ratdn programable.

Fuente. Elaboracion propia.

El proceso fue evaluado al igual que en las sesiones anteriores por las docentes de aula 'y
las investigadoras con los modelos de rubricas tanto para identificar el avance respecto a las
nociones espaciales como para el desempefio, comportamiento y actitudes de los nifios como se

muestra en la figura 36.
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Figura 36.
Rubrica de evaluacion de los retos tanto para Cnlhv el ratén programable como para Lego

Boost.

Rubrica de Evaluacion

¢Con qué facilidad el estudiante logra guiar el robot al objetivo?

Fecha:
Reto 4

Cod.| Nombres y apellidos | Con gran Con cierta Con relativa | Con Con gran

dificultad dificultad facilidad facilidad| facilidad
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
OBSERVACIONES:

Fuente. Elaboracién propia.

6.3. Evaluar una caja herramientas apoyada en Robdética Educativa, mediante dos

interfaces tangibles: de boton e hibrida.

En el siguiente aparte, se detalla el analisis de resultados de las intervenciones con las
herramientas pedagogicas de MagicBox en cada una de las sesiones, con sus respectivos retos
que en las figuras y tablas se identifican como R1: reto 1, R2: reto 2, R3: reto 3, R4: reto 4, asi

como los resultados del post-test el cual permitio identificar el impacto que la implementacion
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genero con respecto a la identificacion de las cuatro nociones espaciales en los nifios de edades
tempranas. Asi mismo, se obtuvo la identificacion de caracteristicas relevantes relacionadas con
la brecha de género que existe con respecto al aprovechamiento de las TIC en los procesos de

desarrollo integral de los estudiantes participantes de la investigacion.

6.3.1. Anélisis de la implementacion de MagicBox por sesiones.

A continuacion, se describen los resultados obtenidos a partir de las rabricas de
evaluacion segun las sesiones desarrolladas por las docentes, quienes aplicaron las herramientas
pedagdgicas de MagicBox con cada grupo, grupo 1y grupo 2, con respecto a la identificacion de
las nociones derecha, izquierda, adelante y atras; se disefid una escala de Likert a partir de las
sentencias que se muestran en la tabla 6.

Tabla 6.

Sentencias para la escala de Likert.

Escala Descripciones
1 2 3
1 Con gran dificultad Bastante complicado Nunca
2 Con cierta dificultad Muy complicado Casi nunca
3 Con relativa dificultad  Moderadamente complicado Ocasionalmente
4 Con facilidad Algo complicado Casi siempre
5 Con gran facilidad Nada complicado Siempre

Fuente. Elaboracion propia.

Con base en esta escala, tanto las investigadoras como la docente de aula, realizaron la
respectiva evaluacion, por lo que se obtuvo dos calificaciones por cada estudiante sobre el
mismo reto realizado, de manera que fue necesario calcular un promedio de valoracién entre los
datos obtenidos el cual se representa con numeros decimales, tal y como se muestra en la figura

37.
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Figura 37.

Evaluacion y registro de las rubricas por parte de docentes e investigadoras.

Tipo de evaluacion Instrucciones:

Herramienta pedagdgica 2- sesion 2: Identifica las nociones . . . . . .
N oo . Observar directamente el proceso y las acciones realizadas por los estudiantes, asi mismo marcar con un visto el
espaciales derecha, izquierda, adelante y atrds mediante la N N . . - . . L.
" N . . nivel alcanzado por cada participante en la identificacién de las nocicnes espaciales mediante la programacién del
implementacién de los kit de robdtica: Colby el ratén N . . . .
kit de robdtica. Para ello se tendrd en cuenta la escala de valoracion respectiva a cada reto
programable
CRITERIOS DE EVALUACION DE ACUERDO AL RETO PROPUESTO
Focha: Reto 1: {Con que facilidad el estudiante | Reto2: {Con que facilidad el i logra identificar las sigui nociones
eeha: identifica la nocién adelante? para solucionar el reto?
idos de los | nt Investigadora Docente. Investigadora Docente

Cod. M N DoTiis Promedio L J Promedio L | Promedio

estudiante Frecuencia adelante Frecuencia adelante Frecuencia derecha
EC1 3 2 2,5 5 4 45 5 4 ac
EC2 4 3 35 5 4 45 5 4 A
EC3 5 4 4,5 3 4 35 3 4 3,0
EC4 4 4 4 5 4 45 5 4 a5
ECS 4 3 3,5 5 4 45 4 3 3
EC6 4 4 a 1 3 2 1 2 1e
ECT 4 5 45 5 4 45 4 4 .
EC8 3 2 2 4 4 4 3 2 )

PROMEDIO: 3,875 3,375 4,125 3,875 3,75 3,375

Fuente. Elaboracion propia.

El tener tan solo 8 estudiantes en el Grupo 1 (con Colby) y 5 estudiantes en el Grupo 2
(con Lego), permitié asignarle identificadores a cada nifio para medir su desempefio a lo largo de
las sesiones desarrolladas con la caja de herramientas MagicBox, de la siguiente manera: Grupo
1: EC1, EC2, EC3, EC4, EC5, EC6, EC7, EC8, y Grupo 2: EL1, EL2, EL3, EL4, EL5.

Asi mismo, fue necesario identificar Categorias y Subcategorias en el proceso de
evaluacion, por ello se analizaron las siguientes categorias: de desempefio, de interaccion social,
de usabilidad de las interfaces implementadas, lo que implicé evaluar subcategorias como: tasa
de éxito, nimero de intentos para resolver el reto, duracion de la interaccidn, aprendizaje

auténomo, conceptos que se ampliaran mas adelante.
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6.3.1.1. Evaluacion respecto al desarrollo de las actividades programadas durante

las sesiones de implementacion de MagicBox.

A continuacion, se explica el proceso de evaluacion de la caja de herramientas
denominada MagicBox, a lo largo de 4 sesiones, cada sesion se realizo en las instalaciones de la

institucién educativa Nenitos Creativos de la Ciudad de Pasto, Colombia.

6.3.1.1.1. Sesion 2, Implementacidn de la Herramienta Pedagogica 2, usando interfaz

de botdn - Colby EI Raton programable.

A continuacion, se realiza el analisis para observar el desempefio de los 8 participantes
del grupo 1, con quienes se implemento la herramienta pedagdgica 2 correspondientes a la
interfaz de boton — Colby. Para este caso, la herramienta propuso trabajar con tres roles:
ensamblador, programador y ejecutor, los cuales permitieron la interactividad y desarrollo de
normas y estrategias de participacién activa como la espera de turnos y atencion al proceso aun
cuando el primer rol (ensamblador) dilato un poco el reto, dada la dificultad que presentaba para
el armado, debido a que este rol ocupd mas tiempo del previsto las docentes no alcanzaron a
ejecutar la totalidad de retos propuestos en la herramienta pedagogica 2 (4 retos), sino solamente
2.

La Tabla 7 muestra la frecuencia con que los 8 participantes, obtuvieron diferentes
puntajes en dos retos realizados durante la sesion 2, en donde se propusieron dos retos: el reto 1
pretendio identificar la facilidad con que el estudiante identifico la nocion adelante, el reto 2
buscé precisar la facilidad con que el estudiante identifico las nociones espaciales adelante y

derecha.
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Tabla 7.

Facilidad para identificar nociones adelante y derecha en herramienta pedagogica 2 - sesion 2,

grupo 1

Nocién Adelante Reto 1 Nocién Adelante Reto 2 Nocién Derecha Reto 2

Cant Estudiantes Cant Estudiantes Cant Estudiantes

Puntaje R1 Puntaje R2 Puntaje R3

lal5 0 lal5 0 lal5 1

2a25 2 2a25 1 2a25 1

3a35 2 3a35 1 3a3,5 2

4a45 4 4a45 6 4a45 4

5a5,0 0 5a5,0 0 5a5,0 0

Total 8 Total 8 Total 8

Fuente. Elaboracién propia

En la figura 38 se puede observar que 6 de 8 participantes lograron identificar con
facilidad a la nocion adelante del reto 1, pues los datos se concentran en los puntajes entre 3 'y
4,5 que hacen referencia segun la escala de Likert a sentencias como “Con relativa Facilidad y
con Facilidad”; tan solo 2, presentaron cierta dificultad para identificar la nocion adelante.

La figura 39 muestra que ahora para el reto 2 hubo una mejora notable en la
identificacion de la nocién adelante, pues 7 de 8 estudiantes aprobaron el reto identificando la
nocion con facilidad al obtener puntajes entre 4 y 4,5, esto sucede debido al interés que los

estudiantes demuestran al intentar tantas veces sea necesario para lograr vencer el reto propuesto,
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afirmacion que se realiza con base en las observaciones realizadas por parte de las investigadoras
durante la ejecucion de la sesion, de igual manera es notable que tan solo 1 estudiante presenta
cierta dificultad para identificar la nocién de manera correcta.

Figura 38.

Facilidad de identificacion nocion adelante — sesion 2, reto 1 con grupo 1.

NSRS AT ) TN e o]

Cantidad de Estudiantes

0

lal,5 2a25 3a3,5 4a45 5a5,0
Escala de valoracién seglin puntajes
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Fuente. Elaboracién propia.
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Figura 39.

Facilidad de identificacion nocion adelante — Sesion 2, Reto 2 con Interfaz de boton - Colby
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Fuente. Elaboracién propia.

La figura 40 muestra la identificacién de la nocidn derecha, en el reto 2 de la sesion 2, misma
que se presenta por primera vez con el apoyo de la interfaz de boton - Colby, se encuentra que 4
estudiantes de 8, logran identificar con facilidad la nocion derecha, obteniendo puntajes entre 4 y
4,5, por su parte 2 de 8 estudiantes, logran identificarla con relativa facilidad, y 2 de 8

estudiantes, presentan cierta dificultad en su reconocimiento.
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Figura 40.

Facilidad de identificacion nocion derecha — sesion 2, reto 2, grupo 1.
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Fuente. Elaboracién propia.

Cabe resaltar que en la sesion 2, el estudiante EC1 no logra identificar con facilidad la
nocion adelante en el primer reto, sin embargo, la estrategia le permite superar esta dificultad y
en el reto 2 tanto la nocion adelante como la nocion derecha son identificadas con facilidad con
puntajes de 4,5. Por su parte la estudiante EC6 a pesar de que identifica la nocion adelante con
facilidad en el reto 1, para cuando realiza el reto 2 presenta ciertas dificultades en su
identificacion tanto de la nocion en mencion como la de derecha también, debido a que, segun la
observacién directa durante el ejercicio, se notd distracciones momentaneas y pérdida de la
motivacion inicial, en los momentos en que debia ceder el turno a sus compafieros para
manipular la interfaz de boton - Colby. Asi mismo el estudiante EC8 mostro cierta dificultad
para identificar la nocion adelante, sin embargo, mejora notablemente y demuestra facilidad en la

identificacion de la misma nocion en el reto 2, a pesar del logro vuelve a presentar dificultades
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en la identificacion de la nocion derecha, por lo que se evidencia que el estudiante presento

problemas cada vez que se enfrenta a una nocion por primera vez.

6.3.1.1.2. Sesién 3, Implementacion de la Herramienta Pedagdgica 4, usando interfaz

de boton - Colby.

Para la sesion 3, se implementé la herramienta pedagdgica 4, correspondiente al grupo 1
(con interfaz de botdn — Colby), se plantearon 3 retos, en cada reto se indago sobre la
identificacion de las tres nociones: adelante, izquierda y derecha que segun el pre test,
necesitaban mayor enfoque para lograr el fortalecimiento esperado, por ello este analisis se
explica con apoyo en las tablas y figuras correspondientes a cada una de las tres nociones
espaciales mencionadas, respectivamente, comenzando por la nocion adelante.

La tabla 8 muestra la cantidad de estudiantes que segun los puntajes demostraron grados
de complicacién y de asertividad en los retos propuestos con respecto al empleo de esta nocion.
Se observa que entre 1 a 2 estudiantes en los diferentes retos, demostraron que este se les tornd

moderadamente complicado y por ello acertaron ocasionalmente.

Tabla 8.

Fortalecimiento nocion adelante en el transcurso secuencial de los retos de la sesién 3, grupo 1.

Puntajes Cant Estudiantes R1 Cant Estudiantes R2 Cant Estudiantes R3
lalb 0 0 0
2a25 1 0 1
3a35 1 1 1
4345 3 5 4
5 3 2 2
Total Estudiantes 8 8 8

Fuente. Elaboracion propia.
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En la figura 41 se confirma que la identificacion de la nocién espacial adelante no tiene
mayor complicacion con puntajes entre 4 y 4,5, pues se observa que solo un estudiante de 8,
presentan alguna dificultad, de igual manera se puede observar que el fortalecimiento de la
nocion incrementa con cada reto con algunas excepciones.
Figura 41.

Fortalecimiento nocion adelante— sesion 3, herramienta pedagogica 4 - retos 1, 2y 3, grupo 1.
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Fuente. Elaboracién propia.

Con respecto a las nociones: izquierda y derecha, se puede observar respectivamente en
las tablas 9 y 10, a la cantidad de estudiantes que segun los puntajes demostraron grados de
complicacién y de asertividad en los retos propuestos con respecto al empleo de dichas nociones.
Para ambas nociones se observa que s6lo de 1 a 2 estudiantes presentan complicaciones en el
ejercicio, por ende, ellos casi nunca aprueban en los retos para esta sesion.

Tabla 9.

Fortalecimiento nocion izquierda en el transcurso secuencial de los retos de la sesién 3, grupo 1.

Puntajes Cant Estudiantes R1 ~ Cant Estudiantes R2  Cant Estudiantes R3
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lalb 0 0 0
2a25 2 1 1
3a35 2 3 2
4a45b 2 2 2

5 2 2 3

Total Estudiantes 8 8 8

Fuente. Elaboracion propia.
Tabla 10.

Fortalecimiento nocion Derecha en el transcurso secuencial de los retos de la sesién 3, grupo 1.

Puntajes Cant Estudiantes R1  Cant Estudiantes R2  Cant Estudiantes R3
lalb 0 0 0
2a25 2 1 1
3a35 2 3 2
4a45 2 3 3
5 2 1 2
Total Estudiantes 8 8 8

Fuente. Elaboracién propia.

Por su parte y con respecto a la nocion izquierda, en la figura 42, se observa que solo para
2 estudiantes de 8, el reto con esta nocion se torna moderadamente complicado, por ello es
aprobado ocasionalmente; para 4 estudiantes disminuye la complicacion y por ello generalmente
el reto es aprobado, de igual manera es notable que cada vez los nifios logran entender con mayor
facilidad las nociones a utilizar con cada reto realizado, disminuyendo también asi la cantidad de

estudiantes que desacierta.
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Figura 42.
Fortalecimiento nocidn izquierda, retos 1, 2 y 3 —sesion 3, herramienta pedagogica 4 — Grupo

1.
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Fuente. Elaboracién propia.

Con respecto a la nocién derecha, la figura 43, muestra una dispersion de los datos, con
lo que se infiere que, aunque hay una leve mejoria en la identificacion de esta nocion, aun
presenta un moderado grado de complejidad por cada 2 a 3 estudiantes, es comprensible
entonces que solo acierten ocasionalmente, sin embargo, para 4 estudiantes de 8 estos retos no

presentaron mayor dificultad, esto les ayuda a acertar casi siempre, utilizando la nocion derecha.
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Figura 43.

Fortalecimiento nocion derecha, retos 1, 2'y 3 — sesion 3, herramienta pedagdgica 4 — grupo 1.

A N ©) W B e o}

Cantidad de estudiantes
[y}

=

| i i
: II L

lal,5 2a25 3a35 4a4,5 5
Puntajes segtn escala de Valor

B Cant Estudiantes R1 B Cant Estudiantes R2 Cant Estudiantes R3

Fuente. Elaboracién propia.

Las observaciones directas durante las sesiones, dieron oportunidad para notar algunos
comportamientos y actitudes en los participantes, por ello se pudo evidenciar que los nifios que
mostraron mayor dificultad, presentaron ciertas falencias para seguir instrucciones, respetar
turnos, puesto que se distraian con facilidad ademas de demostrar impaciencia ante la
participacion en los retos propuestos en donde se trabajé desde diferentes roles: ensamblador,
programador y ejecutor, asi mismo se notd que, quienes asumieron el papel de ensambladores
querian simultaneamente ser programadores y ejecutores. Por otro lado, se observé mayor grado
de concentracion al desempefiarse en roles como programadores y ejecutores, por parte de los
nifios que obtuvieron resultados muy favorables, pues la emocion ante el logro conseguido

anticipaba la celebracion ante el suceso y la motivacion para seguir participando.
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6.3.1.1.3. Sesién 2, Implementacion de la Herramienta Pedag6gica 3, usando la

interfaz hibrida — Lego Boost

En simultaneo con el grupo 1y en un aula diferente, se realizo la sesion 2 con el grupo 2,
solo que aplicando la herramienta pedagogica 3 correspondiente a la interfaz hibrida Lego Boost.
A continuacion, se realiza el andlisis para observar el desempefio de los 5 participantes del grupo
2, para este caso, la herramienta propuso trabajar con dos roles: ensamblador y programador, los
cuales fueron puestos en practica de forma que permitieron trabajar colaborativa y
acertadamente.

Los participantes obtuvieron diferentes puntajes en los cuatro retos de la sesion 2, en
donde el reto 1 pretendid identificar la necesidad de utilizar otras opciones antes de acertar con la
nocion adelante para cumplir el reto; el reto 2 busco identificar el grado de dificultad que
presento el participante para identificar la nocién espacial atras; el reto 3 pretendié identificar la
medida en que el estudiante refiere el nombre de la nocién espacial izquierda con las flechas
respectivas en la aplicacion y el reto 4 buscé identificar la facilidad con la que el estudiante logra
guiar el robot al objetivo.

En la figura 44, se puede observar que la totalidad de los participantes del grupo 2, no
requirieron utilizar en primera instancia otras nociones antes de acertar con la nocion adelante en
el primer reto de la sesidn 3, lo que significa que para este grupo la identificacion de la nocion
adelante se realiz6 con gran facilidad, lo anterior se infiere teniendo en cuenta las respuestas al
interrogante: ¢El estudiante intent6 utilizar otras opciones antes de acertar con la nocién
adelante, para cumplir el reto?, donde se encontr6 que la totalidad de respuestas estaban en la

valoracion 1 que significo “si” y ninguna respuesta en la valoracion 0 que significo “no”.
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Figura 44.

Intentos Fallidos antes de usar la nocion Adelante

Intentos Fallidos antes de usar |la nocién Adelante

= 5| =No

Fuente. Elaboracién propia.

La Tabla 11, describe el desempefio de los estudiantes en los 3 siguientes retos
propuestos para la sesion 2, con respecto a la identificacion de las nociones espaciales atras (reto
2) e izquierda (reto 3), asi mismo y desde el reto que ellos mismos proponen durante el ejercicio
(reto 4), se evalua la facilidad de la guia del robot para conseguir el objetivo apoyandose, claro,
en las nociones espaciales adelante, atras, izquierda y derecha. Se observa que solo 1 estudiante
en los retos 3y 4, presento dificultad para identificar la nocion izquierda y por ello presenta un
grado de dificultad para guiar al robot a su objetivo, afortunadamente los 4 estudiantes restantes

en estos retos mencionados, lograron acertar y aprobar.
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Tabla 11.

Puntajes obtenidos para los retos 2, 3y 4 con Lego Boost.

Nocidon Atras - Reto 2 Nocidn izquierda - Reto 3 Facilidad de Guia - Reto4

Puntaje Nocién Atras Puntaje Nocién lzquierda Puntaje Facilidad de Guia
R2 R3 R3
lalb 0 lalb 0 lalb 0
2a25 0 2a25 1 2a25 1
3a3b 3 3a35 3 3a35 2
4a45b 1 4a4b 1 4a45b 1
5 1 5 0 5 1
Total 5 Total 5 Total 5

Fuente. Elaboracion propia.

La figura 45, muestra que para 3 de 5 estudiantes resulta relativamente fécil identificar la
nocion atras y acertar en el reto, asi mismo, 1 estudiante pudo resolverlo con gran facilidad, lo
que significa que logra identificar la nocién atras y resolver el reto con un grado minimo y/o sin
algun grado de dificultad.

Figura 45.

Identificacion nocion atrds, reto 2 — sesion 2 — herramienta pedagadgica 3, grupo 2.
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Fuente. Elaboracion propia.

La figura 46, muestra que 3 estudiantes de 5, pueden identificar la nocion izquierda con
relativa facilidad, atn hace falta fortalecimiento para poder identificar plenamente esta nocion,
tan solo 1 estudiante logré resolver el reto con facilidad y s6lo 1 estudiante presenta cierta
dificultad para identificarla.

Figura 46.

Identificacion nocion izquierda, reto 2 — sesion 2 — herramienta pedagdgica 3, grupo 2.
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Fuente. Elaboracién propia.

La figura 47, muestra que tan solo 1 de 5 estudiantes pudo resolver el reto sin
complicaciones, por lo tanto, identificar las nociones con gran facilidad, otro estudiante resuelve
el reto con facilidad y para 2 estudiantes les resulta relativamente facil identificar las nociones
necesarias para resolver el reto que ellos mismos proponen, se infiere que paralos 4 de 5

estudiantes el reto no presentd mayores complicaciones.
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Figura 47.

Facilidad de guia del robot, reto 2 — sesion 2 — herramienta pedagogica 3, grupo 2.
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Fuente. Elaboracién propia.

6.3.1.1.4. Sesidn 3, implementacion de la herramienta pedagogica 5, usando la interfaz

hibrida Lego Boost.

A continuacion, se realiza el analisis para observar el desempefio de los 5 participantes
del grupo 2 durante la sesién 3, donde se implement6 la herramienta pedagdgica 5
correspondiente a la interfaz hibrida - Lego Boost, el anlisis de las nociones espaciales se
muestra de acuerdo al siguiente orden: adelante, izquierda y derecha.

La tabla 12, muestra los puntajes que los participantes obtuvieron en los tres retos de la
sesion 3, en los cuales se pretendio identificar el grado de dificultad y acierto del estudiante al

intentar resolver el reto implementando la nocion espacial adelante.
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Tabla 12.

Fortalecimiento nocion adelante en el transcurso secuencial de los retos de la sesion 3, grupo 2.

Cant Estudiantes Cant Estudiantes Cant Estudiantes

Puntajes R1 R? R3
lalb 0 0 0
2a25 0 0 0
3a3b 2 1 0
4a45 2 4 3

5 1 0 2
Total Estudiantes 5 5 5

Fuente. Elaboracién propia.

En la figura 48, se puede notar que las complicaciones para acertar en el reto son casi
nulas, de modo que el reto es casi siempre acertado, es evidente entonces que la nocién adelante
es facilmente identificada por los participantes.

Figura 48.

Fortalecimiento nocion adelante, retos 1, 2 y 3 — sesion 3 - herramienta pedagdgica 5, grupo 2.
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Fuente. Elaboracion propia.



Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en roboética educativa 125

De igual manera, la tabla 13, muestra el fortalecimiento de la nocion izquierda, en donde
es notorio que, a partir del segundo reto, la gran mayoria de participantes (de 4 a 5 estudiantes)
comienzan a acertar casi siempre en los retos, identificando la nocion izquierda con facilidad,
aun cuando a 1 solo estudiante el reto 3 se le complica moderadamente.

Tabla 13.

Fortalecimiento nocion izquierda en el transcurso secuencial de los retos de la sesion 3, grupo 2.

Cant Estudiantes Cant Estudiantes Cant Estudiantes

Puntajes R1 R? R3
lalb 0 0 0
2a25 0 0 0
3a35 1 0 1
4a45 3 5 4

5 1 0 0
Total Estudiantes 5 5 5

Fuente. Elaboracion propia.

La figura 49, complementa la afirmacion anterior con los datos concentrados entre los
puntajes 4 a 4,5 incluso en 5, los cuales segun la escala de valoracion indican que el reto se puso
solo algo complicado en la mayoria de los casos y por ende fue acertado casi siempre para esta
sesion 3, evidenciando mejoras con respecto a la sesion anterior, la sesién 2 con interfaz hibrida

Lego Boost.
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Figura 49.

Fortalecimiento nocion izquierda, retos 1, 2 y 3 — sesion 3 - herramienta pedagdgica 5, grupo 2.
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Fuente. Elaboracién propia.

La Tabla 14, muestra el fortalecimiento de la nocion derecha, en donde es notorio que
ningun estudiante presenta dificultades significativas en el desarrollo del reto y por ende en la
identificacion de esta nocion.

Tabla 14.

Fortalecimiento nocion derecha en el transcurso secuencial de los retos de la sesion 3, grupo 2.

Puntajes Cant Estudiantes R1 Cant Estudiantes R2 Cant Estudiantes R3
lalb
2a25
3a35
4a45

5
Total Estudiantes

Fuente. Elaboracion propia.
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En la Figura 50, se observa que, con la secuencialidad de los retos, la nocion derecha es
fortalecida, de 3 a 4 estudiantes generalmente aprueban casi sin complicaciones, por lo que casi
siempre aprueban el reto de manera acertada.

Figura 50.

Fortalecimiento nocion derecha, retos 1, 2 y 3 —sesion 3 - herramienta pedagogica 5, grupo 2.
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Fuente. Elaboracion propia.

Las observaciones directas realizadas permitieron ver que, en algunos casos, aun cuando
la nocion era identificada con dificultad por el estudiante, este seguia presentando problemas al
identificarla por su nombre, los deseos espontaneos y reiterativos por participar y manipular el
robot Lego Boost (interfaz hibrida) también fueron notorios en este grupo, pues la novedad del
recursos llamo bastante la atencion, por lo que la docente a cargo debio implementar estrategias
para el control de grupo y acceso a tal recurso. El tapete empleado para esta interfaz, resultd
mucho mas sencillo que el de la interfaz de botdn - Colby, lo que permitio abordar la totalidad de

los retos planeados en las herramientas pedagogicas. La alegria, complicidad, emocion y
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satisfaccion en el alcance de retos fue evidente durante el proceso, tanto en nifios que lo
intentaban varias veces como en los que lo lograban al primer intento, concentrados en los roles

que estuvieran desempefiando, ensambladores o programadores.

6.3.1.1.5. Sesidn 4, sin implementacion de herramienta pedagogica, con uso de interfaz

de boton — Colby en grupo 1.

La facilidad en la guia del robot Colby (interfaz de boton) con las nociones fortalecidas a
lo largo de las sesiones, se hace evidente en la figura 51, en esta Ultima sesion se observa que son
entre 5 a 7 de los 8 participantes quienes demuestran, segun las rabricas de evaluacion, que fue
entre facil y muy facil realizar esta actividad implementando las nociones necesarias en el reto
que los mismos estudiantes proponian, lo que sugiere una satisfactoria identificacion de las
nociones espaciales que iban necesitando.

Figura 51.
Facilidad en la guia del robot Colby, retos 1y 2 — sesion 4 - sin herramienta pedagogica —

grupo 1.
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Fuente. Elaboracion propia.

6.3.1.1.5. Sesidn 4, sin implementacion de herramienta pedagogica, con uso de interfaz

hibrida — Lego Boost en grupo 2.

Por su parte, la facilidad en la guia del Robot Lego Boost (interfaz hibrida) con las
nociones fortalecidas a lo largo de las sesiones, se hace evidente en la figura 52, en esta Gltima
sesion, numero 4, se observa que son entre 4 a 5 de los 5 participantes quienes demuestran, segun
las rabricas de evaluacion, que fue entre facil y muy facil realizar esta actividad implementando
las nociones necesarias en el reto que los mismos estudiantes proponian, lo que sugiere una
satisfactoria identificacion de las nociones espaciales que se les presente.

Figura 52.
Facilidad en la guia del robot Lego Boost, retos 1y 2 — sesion 4 — sin herramienta pedagogica,

grupo 2.
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Fuente. Elaboracién propia.
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6.3.1.2. Analisis seguin categorias y subcategorias evaluadas en las actividades
programadas durante las sesiones correspondientes a la aplicacion de la caja de

herramientas.

En esta seccidn se describen los resultados obtenidos por las investigadoras tras evaluar
la rdbrica de comportamiento y actitudes de los nifios a través de la implementacion de las
siguientes categorias: de desempefio, de interaccién social y de usabilidad, con sus respectivas
subcategorias (Ver Anexo L) en la puesta en marcha de la caja de herramientas MagicBox con
cada grupo y por lo tanto con cada una de las interfaces empleadas.

Todas las categorias y subcategorias se evaluaron con apoyo de una escala de Likert con
las siguientes sentencias: 1. Muy baja, 2: Baja, 3: Moderada, 4: Alta, 5: Muy alta; y para la
subcategoria imitacion se uso las sentencias: 1: nunca, 2: casi nunca, 3: a veces, 4. con

frecuencia, 5: siempre.

6.3.1.2.1. Evaluacién de categoria de desempefio, durante las sesiones con aplicacion

de interfaz tangible Colby.

Este aparte presenta el analisis de los datos obtenidos de la categoria de desempefio, la
cual comprende las subcategorias: intensién de éxito, tasa de éxito, nimero de intentos, duracién
de la interaccion y el aprendizaje autbnomo, puesto que son componentes que permitieron
observar y determinar la medida en la que se desempefiaron los nifios del Grupo 1 al resolver los
retos utilizando la interfaz tangible Colby.

Con respecto a la intension de éxito, en la figura 53 se puede observar que 7 de 8
participantes lograron realizar el reto de manera exitosa, puesto que la valoracion en comun

obtenida corresponde a “Muy alta”, tan solo 1 de 8 estudiantes no consiguio éxito durante los dos
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primeros retos obteniendo valoracion de “muy baja”, de igual manera y durante los retos 3, 5y 6,
tan solo 1 estudiante obtiene valoracion de “baja” en esta subcategoria.
Figura 53.

Resultados subcategoria: Intension de éxito, grupo 1.
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Fuente. Elaboracion propia.

En cuanto a la subcategoria tasa de éxito, como se puede observar en la figura 54, los 8
nifios participantes presentaron una baja tasa de éxito en los retos 5 y 6, asi mismo 5 de 8
estudiantes obtuvieron una muy baja tasa de éxito en los retos 3 y 4, esto sucedi6 debido a que
los participantes necesitaron incrementar la cantidad de intentos para tratar de dar la solucion
mas apropiada, sin embargo, el hecho de repetir varias veces el mismo reto, permitié que los
nifios practicaran y evocaran con mayor facilidad las nociones espaciales reutilizadas,

favoreciendo el nivel de comprension y aprehension de las mismas.
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Figura 54.

Resultados subcategoria: tasa de éxito, grupo 1.
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Fuente. Elaboracién propia.

Al analizar los resultados obtenidos para la subcategoria nimero de intentos, se obtuvo
que segun el grado de dificultad de los retos propuestos exigia a los participantes realizar mas
intentos, mientras mas sencillo era el reto menos eran los intentos usados como se observa en la
tabla 15, en los primeros retos (1 y 2) los nifios lo intentaron entre 1 y 3 veces, mientras que en
los retos 5y 6, los nifios realizaron entre 5y 7 intentos, los retos en mencidn para este caso
requerian del uso de méas nociones espaciales a la vez puesto que el recorrido presentaba mas
obstaculos y exigia un mayor nivel, asi mismo se observa que a mayor repeticién y dominio de
las nociones, se implementaban menor cantidad de intentos como pasa para los retos 7,8y 9,

pues los datos se concentran entre 1 y 3 intentos.
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Tabla 15.

Resultados subcategoria: nimero de intentos, grupo 1.

No de Intentos R1 R2 R3 R4 R5 R6 R7 R8 R9
0 1 1 0 0 0 0 0 0 0
1 3 3 0 0 0 0 3 2 3
2 2 0 0 0 0 0 0 1 3
3 0 0 3 0 0 0 2 3 2
4 0 0 0 3 0 0 0 2 0
5 2 0 0 0 0 8 3 0 0
6 0 2 0 0 2 0 0 0 0
7 0 2 3 0 6 0 0 0 0
8 0 0 2 0 0 0 0 0 0
10 0 0 0 3 0 0 0 0 0
12 0 0 0 2 0 0 0 0 0
total 8 8 8 8 8 8 8 8 8

Fuente. Elaboracién propia.

Respecto a la subcategoria duracion de la intervencion, como se puede apreciar en la
figura 55, sucede igual que en la subcategoria anterior, dependiendo del nivel de dificultad del
reto los nifios empleaban mas tiempo para su solucién, en caso contrario, lo resolvian con mayor
prontitud como pasa en el reto 9, donde 3 de los participantes emplearon solo tres minutos para
resolverlo, cabe resaltar que para este momento, los nifios ya tenian conocimientos mas
fundamentados y ejercitados sobre el uso del kit asi como de las nociones, no obstante, para el
reto 4, 2 de los estudiantes emplearon entre 21 a 24 minutos, cabe aclarar que para este caso el
reto se dinamizo con el cuento de los tres cerditos, lo que exigid la implementacion de méas
elementos junto al Kit, por ello el grado de dificultad incrementd. Por otro lado, el tiempo
empleado en los retos del 6 al 9 estuvo en un rango entre los 5 a 8 minutos para la mayoria de los

participantes.
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Figura 55.

Resultados subcategoria: duracion de la intervencion, grupo 1.

Subcategoria Duracion de la intervencion en minutos Interfaz de Boton Colby
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Fuente. Elaboracion propia.

En cuanto a los datos obtenidos para la subcategoria aprendizaje autbnomo, en la figura
56 es notable que, hasta el reto 5, de 3 a 8 estudiantes de los nifios necesitaron ayuda de la
docente de aula para dar solucion a los retos, solo en el reto 3, 2 de los 8 estudiantes no
emplearon su ayuda y lo resolvieron de manera auténoma, asi mismo se observa que para los
retos 6, 7, 8 y 9, los nifios iban disminuyendo la necesidad de ayuda de la docente, procurando
dar la solucion desde sus aprendizajes, es de resaltar que con 1 estudiante se presento por lo

general la necesidad de apoyo por parte de la docente, debido a su constante distraccion.
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Figura 56.

Resultados subcategoria: aprendizaje auténomo, grupo 1.
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Fuente. Elaboracién propia.

6.3.1.2.2. Evaluacion de categoria de interaccién social, durante las sesiones con

aplicacion de interfaz Colby el ratén programable.

Este aparte presenta el analisis de los datos obtenidos de la categoria de interaccion
social, la cual comprende las subcategorias: colaboracion y trabajo en equipo, aspectos que se
consideraron debido a que son elementales en los procesos de formacion integral de los nifios,
puesto que contribuyen de manera significativa a enriquecer el ambiente en el aula, los
conocimientos y competencias en los nifios para desempefiarse en la sociedad, en este sentido se
abordd con el grupo 1 mediante el uso de la interfaz tangible Colby.

En la figura 57 se puede observar que conforme los estudiantes participan en mas retos,
van logrando un nivel muy alto de colaboracion con sus pares, participando activamente en el

desarrollo de los retos, aportando ideas y asumiendo desde el rol asignado las tareas
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correspondientes para realizar el reto de manera exitosa, si bien con el inicio de los retos el nivel
de colaboracion es bajo, es importante resaltar que esto se debe a que los nifios comenzaban a
acoplarse a los recursos tecnoldgicos y las estrategias de trabajo.

Figura 57.

Resultados subcategoria colaboracion, grupo 1.
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Fuente. Elaboracion propia.

Respecto a la subcategoria trabajo en equipo, la cual va de la mano con la colaboracion,
se observa que 3 de los 8 participantes presentaron inicialmente un nivel bajo de trabajo en
equipo, los estudiantes no lograban adaptarse al grupo dado su caracter egocéntrico propio de la
edad, demostrando problemas para compartir algunas piezas del kit de interfaz de boton — Colby,
se mostraban también algo disgustados cuando asumian el rol de ensamblador, pues deseaban
manipular el robot todo el tiempo, no obstante, esta situacion al igual que en la subcategoria
anterior, mejora con el paso de los retos, pues a partir del reto 5 los estudiantes comienzan a

trabajar mancomunadamente para conseguir la solucion adecuada en los retos. En el caso de los
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retos 8 y 9, fueron los nifios quienes propusieron el reto por tanto se notd una participacion méas
activa y comprometida con el equipo de trabajo (Figura 58).
Figura 58.

Resultados subcategoria trabajo en equipo, grupo 1.
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Fuente. Elaboracion propia.

6.3.1.2.3. Evaluacion de categoria de usabilidad, durante las sesiones con aplicacion de

interfaz tangible Colby el ratén programable.

Este aparte presenta el analisis de los datos obtenidos de la categoria de usabilidad de la
interfaz, la cual comprende las subcategorias: percepcidn de los nifios sobre facilidad de
interaccion con el robot, dificultad técnica e imitacion; aspectos que se consideraron pertinentes
en cuanto a que se hace necesario evaluar la medida en que utilizo el kit de robética con todos
sus elementos. Para tal fin, se abord6 con el grupo 1 mediante el uso de la interfaz tangible

Colby.
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En la figura 59 se puede observar que predomina el nivel muy alto en cuanto a facilidad
de interaccion con el recurso tecnolégico y sus elementos, esto pasa durante el desarrollo de los 9
retos, solo para 2 de los participantes y Gnicamente durante el reto 1, el kit gener6 una dificultad
moderada al momento de su interaccion.
Figura 59.

Resultados subcategoria facilidad de la interaccion con Interfaz de boton - Colby.
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Fuente. Elaboracion propia.

En cuanto a la subcategoria dificultad técnica, graficada en la figura 60, se observa que
esta es moderada predominantemente para los retos 6 al 9, asi mismo es alta para los retos 2 al 5
y muy alta para el reto 1, esto sucede debido a la dificultad que presenta el ensamble del tapete
kit de interfaz de boton — Colby, adicional a ello, la necesidad de recrear diferentes escenarios a
partir de distintas formas de ensamblaje del tapete incrementada la dificultad técnica, generando
ademas repelencia por el rol ensamblador, no obstante, una vez logrado el reto la interaccion con

el kit se torno sencilla e intuitiva, cabe aclarar que para esta figura los colores de las barras que



Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en roboética educativa 139

se relacionan con las sentencias de la escala de Likert, fueron modificados para resaltar en rojo
las areas criticas.
Figura 60.

Resultados subcategoria: dificultad técnica con Colby.
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Fuente. Elaboracion propia.

La imitacién comprende a uno de los aspectos a los cuales con frecuencia se recurre para
afrontar el efecto espejo, esto se detalla en la figura 61, donde se observa que por lo general y
para los primeros retos (del 1 al 4) nunca la emplearon dada la facilidad inicial, demostrando la
capacidad para solucionarlos desde la perspectiva en la que se encontraban, incluso para el reto
1, donde ninguno de los 8 nifios la uso. No obstante y para los retos del 5 al 7, a veces se recurrid
a la imitacion, asi mismo, para los retos 8 y 9 se aprecia que con frecuencia se recurri6 a la
imitacién para acceder a la solucion, incluso 1 estudiante lo hace siempre, ello indica que
conforme se incrementa la dificultad en los retos, los estudiantes recurren a esta estrategia para
comprender mejor una posible solucién exitosa, lo que permite inferir que este tipo de recursos

bringa el apoyo a los estudiantes para la generacion de estrategias de aprendizaje.
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Figura 61.

Resultados subcategoria: imitacion con Colby.
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Fuente. Elaboracion propia.

6.3.1.2.4. Evaluacion de categoria de desempefio, durante las sesiones con aplicacion

de la interfaz hibrida Lego Boost.

El siguiente andlisis retrata los datos obtenidos en la categoria de desempefio, la cual
comprende las subcategorias intension de éxito, tasa de éxito, nimero de intentos, duracion de la
interaccion y el aprendizaje autbnomo, puesto que son componentes que permitieron observar y
determinar la medida en la que se desempefiaron los nifios del grupo 2 al resolver los retos
utilizando la interfaz hibrida Lego Boost.

La figura 62 muestra que el nivel de desempefio obtenido por los estudiantes al resolver
el reto con exito, fue predominantemente muy alto, lo que les permitié cumplir con la totalidad
de lo propuesto en ellos, inclusive con el uso adecuado de las nociones espaciales, solo en el reto

4 se observa que el nivel de desempefio es muy bajo, debido a que el reto era libre, los mismos
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nifios proponian llevar el robot a un objetivo planteado por ellos, lo que hace que el juego pueda
tornarse algo complicado.
Figura 62.

Resultados subcategoria: intension de éxito con interfaz hibrida de Lego Boost
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Fuente. Elaboracion Propia.
La tasa de éxito se refiere a la proporcién de tareas completadas con éxito por los nifios
en cada reto, lo cual depende de la cantidad de intentos, en la figura 63 se observa que en 5 de

los 9 retos es predominante una tasa de éxito entre el 91% a 100%.
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Figura 63.

Resultados subcategoria: tasa de éxito con interfaz hibrida de Lego Boost
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Fuente. Elaboracion Propia.

El nimero de intentos se refiere a las oportunidades que el estudiante realiza antes de
resolver el reto con éxito. La tabla 16 muestra el nimero de intentos que los estudiantes del
grupo 2 generalmente emplearon para solucionarlo, se observa que por lo general tan solo
necesitaron entre 1y 2 intentos.

Tabla 16.

Resultados subcategoria: nimero de intentos con interfaz hibrida de Lego Boost

Cantidad de estudiante segun la subcategoria nUmero de intentos en cada reto

No de Intentos

R1 R2 R3 R4 R5 R6 R7 R8 R9
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
1 1 5 4 4 2 3 5 0 1
2 4 0 1 1 2 1 0 1 2
3 0 0 0 0 0 0 0 2 1
4 0 0 0 0 0 0 0 1 1
5 0 0 0 0 0 1 0 0 0
6 0 0 0 0 1 0 0 1 0
total 5 5 5 5 5 5 5 5 5

Fuente. Elaboracion propia.
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Duracion de la intervencion: calcula el tiempo que tardd cada nifio en resolver el reto con
éxito, la figura 64, muestra que los estudiantes del grupo 2 necesitaron tan solo entre 1y 4
minutos para resolverlo, lo cual indica una gran comprension y dominio tanto de las nociones
espaciales como del recurso puesto a disposicion.
Figura 64.

Resultados subcategoria: duracion de la intervencion, con Interfaz Hibrida de Lego Boost
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Fuente. Elaboracion propia.

La subcategoria aprendizaje autonomo, calcula la medida en que el nifio necesit6 de la
ayuda de la docente para resolver el reto, por ello en la figura 65, muestra que generalmente
entre 2 y 3 estudiantes, de los 5 participantes, necesitaron la moderada y/o la minima
intervencion de la docente, por ello en 4 de los 9 retos se observa que 3 de los 5 estudiantes se
enfrentaron al reto sin solicitar ayuda. Es de resaltar que en el reto 4 predomina un bajo
aprendizaje autonomo, la formulacion del reto influyo bastante, pues la proposicion del ejercicio
era libre y espontanea por parte de los participantes, esto ocasionaba la proposicion de un juego

influenciado por la emocion y la motivacion con muy probables dificultades inesperadas.
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Figura 65.

Resultados para la subcategoria aprendizaje autbnomo, con interfaz hibrida de Lego Boost
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Fuente. Elaboracion propia.

6.3.1.2.5. Evaluacion de categoria de interaccion social, durante las sesiones con

aplicacion de la interfaz hibrida Lego Boost.

En la figura 66, es notable el desarrollo de habilidades de colaboracion con el desarrollo
secuencial de los retos propuestos en MagicBos, se observa que hasta el reto 4 resulté muy dificil
colaborarse entre si, aun cuando en ocasiones existia la intencién, pero no la efectividad, no
obstante, es visible que esta subcategoria mejora con el proceso, generando en los estudiantes las
habilidades de colaboracion efectiva y excelente que les permite crecer y aprender a partir del

conocimiento compartido.
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Figura 66.

Resultados subcategoria: colaboracion, con interfaz hibrida de Lego Boost

Cantidad de Estudiantes
[\S)

[N

OI ‘I II I‘
RL  RZ R3 R4 RS

Retos

R6 R7 R8 R9

H Muy Baja Baja Moderada = Alta = Muy Alta

Fuente. Elaboracion Propia.
En la figura 67, se observan los resultados con respecto al trabajo en equipo, el cual por
lo general es moderado a alto, sélo en un reto fue muy bajo, es notable también que con cada reto

el trabajo en equipo se fortalece y por ello para los retos 8 y 9 es alto.
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Figura 67.

Resultados subcategoria: trabajo en equipo, con interfaz hibrida de Lego Boost
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Fuente. Elaboracion propia.

6.3.1.2.6. Evaluacion de categorias de usabilidad, durante las sesiones con aplicacion

de interfaz hibrida Lego Boost.

La figura 68, muestra la gran facilidad con la que los estudiantes manipularon y
dominaron el recurso tecnolégico (interfaz hibrida lego Boost) en absolutamente todos los retos,
su gran facilidad para interactuar con los elementos fisicos y l6gicos, facilito el proceso de

identificacion de las nociones y posterior aprehensién de su significado.
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Figura 68.

Resultados subcategoria facilidad de interaccion, con interfaz hibrida de Lego Boost
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Fuente. Elaboracion propia.

En la figura 69, se observa que la interfaz hibrida - Lego Boost, no presentd dificultades
técnicas que pudieran impedir su buen y facil manejo, por el contrario, dio lugar a un facil acceso
y conexidn al bluetooth por parte de las maestras, exactitud en el movimiento del mismo,

evitando dar lugar a dudas o confusiones en el proceso.
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Figura 69.

Resultados subcategoria: dificultad técnica, con interfaz hibrida de Lego Boost
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Fuente. Elaboracion propia

La subcategoria Imitacion permite ver la frecuencia con que los nifios copiaron
movimientos del robot para reconocer las nociones espaciales y tener éxito en el reto, usando
esta accion como estrategia de aprendizaje, por ello se observa en la figura 70 que en los
primeros retos dicha estrategia fue predominante, sin embargo, la interaccion cada vez mas
comun con el recurso hizo que los estudiantes pudieran dominarlo y esto ocasiond que dejen de

recurrir a tal estrategia, o al menos se redujo solo a algunas veces.
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Figura 70.

Resultados subcategoria imitacion interfaz, con Interfaz Hibrida de Lego Boost
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Fuente. Elaboracion propia

La tabla 17 muestra el promedio de resultados para las categorias y subcategorias; en
cuanto a la categoria de desempefio, se observa que ambas interfaces permitieron superar el reto
mediante un nivel alto de uso de las nociones espaciales, no obstante, se emplearon mas intentos
antes de tener éxito en la interfaz de botdn que en la hibrida, lo que hizo que los estudiantes con
esta Ultima interfaz obtuvieran una mayor tasa de éxito, incluso logrando resolverlo en menor
tiempo y favoreciendo asi el aprendizaje autbnomo, pues emplearon una mediana ayuda de la
docente, a diferencia del grupo 1 con interfaz de boton, donde requirieron gran ayuda de su
maestra. Asi mismo, en cuanto a la categoria de interaccion social, se observa que los estudiantes
lograron una moderada colaboracidn y trabajo en equipo, a pesar de caracterizarse por su
egocentrismo, si se tiene en cuenta su edad y las postulaciones de Piaget (1969), pues

generalmente los nifios que se encuentran en esta etapa de desarrollo, presentan dificultades para
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comprender los pensamientos, sentimientos y necesidades de sus pares, situacion que fue
disminuyendo considerablemente con la intervencion de MagicBox que propicié ambientes
donde los nifios fortalecieron estas habilidades asi como sus relaciones interpersonales,
principalmente la empatia por los integrantes de su equipo.

Finalmente y con respecto a la categoria de usabilidad, es notable que los nifios pudieron
interactuar facilmente con las dos interfaces, sin embargo, la dificultad técnica por parte de la
interfaz de boton influyo en algunos resultados de las anteriores categorias, aun asi la imitacion
estuvo presente como estrategia de aprendizaje aunque definitivamente las interfaces permitieron
la comprension y aprehension de las nociones espaciales desde su perspectiva asi como desde la
perspectiva externa al nifio (desde el robot) por lo que el uso de esta estrategia no fue
prolongado.

Tabla 17.
Comparacion de resultados entre interfaces de boton e hibrida, de acuerdo a los promedios

obtenidos en las subcategorias.

Interfaz
de bot6n - Colby hibrida - Lego Boost
Categoria de Desempefio

Subcategoria

Intension de éxito 4 4

Tasa de éxito 320 65%

NUmero de intentos 4 2

Du_raci()n de la interaccion 9 4

(minutos)

Aprendizaje autbnomo: 2 3
Categoria de Interaccion social

Colaboracién 3

Trabajo en equipo 3

Categoria de usabilidad

Percepcidn de nifios sobre facilidad 4 4
de interaccion
Dificultad técnica 3 1
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Imitacion 2 2
Fuente. Elaboracion propia.

En la figura 71 se observa en porcentajes la cantidad de estudiantes que, en cada interfaz
lograron guiar con facilidad al robot, haciendo uso de la adecuada identificacion de las nociones
espaciales, asi las cosas se puede confirmar que con la interfaz hibrida — Lego Boost, los
estudiantes demostraron una correcta evocacion y aplicacion de las nociones espaciales logrando
una exitosa manipulacion del mismo, con un 90% de estudiantes que pudieron superar el reto sin
dificultad alguna, a diferencia de la realizada con interfaz de boton — Colby donde se observa que
pese a su intervencion en mas de un reto y sesion, se siguieron presentando algunas dificultades
en la identificacion de nociones espaciales con el 6,3% de estudiantes, incluso un 19% presenta
aun relativa facilidad para identificar las nociones y poder guiar con ellas al robot, pues solo el
76% consiguid el éxito en el reto sin dificultades.

No obstante, es satisfactorio reconocer que las estrategias disefiadas en la caja de
herramientas denominada MagicBox, permitieron con cada una de sus intervenciones,
incrementar el fortalecimiento de las nociones espaciales de manera exitosa, pues con cada reto

se iba incrementando el dominio de las mismas.
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Figura 71.

Comparacion de la facilidad de guia del robot, con apoyo en nociones espaciales.
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Fuente. Elaboracion propia.

6.3.2. Andlisis de post-test para evaluar el impacto generado en el fortalecimiento de las

nociones espaciales.

La tabla 18 permite ver los aciertos y desaciertos de los participantes por cada nocién,
obtenidos a partir del post-test, en la figura 72 se observa con mayor claridad el notable impacto
positivo, es evidente el fortalecimiento con respecto a la identificacion de nociones espaciales
como: izquierda, derecha y adelante, toda vez que los porcentajes de aciertos por nocion oscilan

entre 75% y 92%, lo anterior si se compara con el estudio inicial realizado mediante pretest,
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detallado en la tabla 4, donde los porcentajes de acierto para estas tres nociones oscilaban entre
48% y 78%, es de resaltar que la nocion espacial atras, siempre se identifico claramente con un

porcentaje de acierto del 100%.

Tabla 18.

Analisis de aciertos y desaciertos por nocion — post-test

Nocion No. Items  No. respuestas No. respuestas No. respuestas
posibles acertadas no acertadas
Izquierda 4 52 83% 17%
Derecha 4 52 75% 25%
Adelante 4 52 92% 8%
Atras 3 39 100% 0%

Fuente. Elaboracién propia.

Figura 72.

Aciertos y desaciertos por nocion — post-test
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Fuente. Elaboracidn propia.
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Con detalle se evidencia en la tabla 19, que la intervencion realizada con la estrategia
denominada MagicBox ha generado buenos resultados, la figura 73 permite ver que nociones
como izquierda y derecha fueron evidentemente fortalecidas en un 35% y 23% respectivamente,
si se compara con su estado inicial - pretest; asi mismo, con respecto a la nocion espacial
adelante que aunque inicialmente superaba el 78% en cuanto a su identificacion, pues se
confirma que la caja de herramientas permitié también fortalecerla con un 14%. La clara y total
identificacion de la nocidn atrés por parte de los nifios es una vez mas confirmada con el 100%

de aciertos.

Tabla 19.

Fortalecimiento en la identificacion de las cuatro nociones espaciales.

Nocion  Aciertos Aciertos Desaciertos Desaciertos %
Pretest  Post-test Pretest Post-test Fortalecimiento
izquierda 48% 83% 52% 17% 35%
derecha 52% 75% 48% 25% 23%
adelante 78% 92% 22% 8% 14%
atras 100% 100% 0% 0% 0%

Fuente. Elaboracion propia.
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Figura 73.

Fortalecimiento de las cuatro nociones espaciales
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Fuente. Elaboracion propia.

6.3.3. Analisis de post-test para evaluar el impacto generado en el fortalecimiento de las

nociones espaciales, detallado por género.

En la tabla 20 se presenta el impacto generado en la identificacion de las nociones

espaciales, detallado por género, con el fin de establecer las caracteristicas que existen al hacer

esta distincién. Se observa que las necesidades de fortalecimiento encontradas en ambos géneros,

fueron efectivamente superadas, pues son altos los porcentajes de aciertos tanto para el género

femenino como masculino.

Tabla 20.

Analisis de aciertos por nocién — post-test segin género.

Nocién No. Items  No. respuestas posibles ~ Femenino  Masculino
Izquierda 4 52 84% 80%
Derecha 4 52 69% 85%
Adelante 4 52 91% 95%
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Atras 3 39 100% 100%

Fuente. Elaboracion propia.

Es notable que los participantes de género masculino aprovecharon mejor los recursos
que pone a disposicion la caja de herramientas MagicBoX, situacion que se puede apreciar en la
figura 74, donde nociones como izquierda, derecha y adelante alcanzaron un gran dominio, con
porcentajes de aciertos por nocién para este género que oscilan entre 80% y 95%, lo anterior si se
compara con los resultados del pretest (figura 18) donde se puede observar que los porcentajes
de aciertos por nocién (izquierda, derecha y adelante) para el mismo género oscilaban entre 50%

y 72%, situacion que cambia notablemente con la implementacién de MagicBox.

Figura 74.

Aciertos por nocion mediante post-test por género.
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Fuente. Elaboracion propia.

Cabe resaltar que durante las sesiones, si bien tanto nifios como nifias denotaron

emociones de asombro, curiosidad y atencién constante frente a los recursos expuestos, se
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encontro también que, a diferencia de las nifias, los nifios demostraron una notable persistencia
ante desafios presentados en cada reto y que a pesar de las dificultades perseveraron en la
busqueda de diferentes soluciones evitando limitarse a repetir intentos fallidos, de esta brecha de
género hablan autores como Jiménez, R., y Fernandez, C. (2016), quienes citando a otros autores
encuentran que “En el mundo tecnologico empresarial la brecha de género es una realidad y ha
empezado a ser un problema en determinadas empresas tecnologicas (...)”, ailaden que las
razones de tal problema “empiezan en la educacién y la cultura infantil que sigue basandose en la
diferencia de género: esto es propio de nifia, esto es propio de nifio” de ahi que el
aprovechamiento responsable de la tecnologia y sin distincién de género, es altamente
beneficioso desde edades tempranas y permite la reduccién de brechas digitales y tecnoldgicas
tal y como ha venido sucediendo en Latinoamérica, aunque a pasos lentos, segun Morales, R., y

Sifontes, D. (2014).

6.3.4. Percepcidn de utilidad didactica, metodoldgica y de satisfaccion con respecto a la caja

de herramientas MagicBox.

A continuacion, se detalla la percepcidon sobre la utilidad didactica, metodoldgica y de
satisfaccion sobre la caja de herramientas MagicBox, que perciben las docentes intervinientes en
la realizacion de actividades mediadas por robdtica educativa a través esta estrategia. Para este
aspecto se aplico una entrevista a las docentes de aula que participaron en la investigacion,
partiendo de un cuestionario que permitio evaluar diferentes criterios como: la utilidad didactica
y educativa de las actividades mediadas por robotica educativa, establecidas en cada una de las
herramientas pedagogicas de MagicBox, la utilidad de las actividades desde el punto de vista

actitudinal y comportamental en los nifios y la efectividad de la metodologia en el desarrollo de
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actividades para la ensefianza y el aprendizaje, para ello se utilizé una escala de Likert con las
siguientes sentencias: 1: Muy en desacuerdo, 2: En desacuerdo, 3: Indiferente, 4: De acuerdo, 5:
Muy de acuerdo.

En la figura 75 es notable que las dos docentes, representadas en la grafica como:
Docente 1y Docente 2, indicaron estar “Muy de acuerdo” en la mayoria de aspectos evaluados
con relacién a la utilidad didactica y educativa de las actividades con robética educativa
(representada en la gréfica como RE), puesto que estas se orientaron a la contextualizacion de las

nociones espaciales: derecha, izquierda, adelante y atras, con el fin fortalecerlas.

Figura 75.

Valoracion segun utilidad didactica de actividades con robotica educativa

Considera que las actividades de RE realizadas
contribuyen a la contextualizacién de las nociones
espaciales en la vida diaria de los nifios.
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atras en los nifios
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Considera que las actividades de RE realizadas
contribuyen en el fortalecimiento de la nocién espacial
izquierda en los nifios
Considera que las actividades de RE realizadas
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o

1 2 3 4

ul

B Docente2 ™ Docentel

Fuente. Elaboracion propia
Respecto a la utilidad de las actividades propuestas en las herramientas pedagdgicas

desde el punto de vista actitudinal y comportamental de los nifios, las docentes indican estar
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“Muy de acuerdo” como se puede ver en la figura 76, lo anterior efectivamente evidenciado en la
forma con que los nifios lograron fortalecer en gran medida el trabajo colaborativo, la integracion
del respeto, la comunicacién y la socializacion, aspectos que segun las docentes apoyo el

desarrollo creativo y critico de los estudiantes.

Figura 76.

Valoracion desde el componente actitudinal y comportamental
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Fuente. Elaboracion propia
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Con respecto a la efectividad de la metodologia en el desarrollo de actividades para la
ensefianza y el aprendizaje de las cuatro nociones espaciales, las dos docentes consideran que el
incremento gradual de la dificultad de los retos permiti6 lograr que los nifios mejoren
considerablemente, igualmente su caracteristica innovadora y que dista de lo tradicional, le
permitié a la estrategia llamar la atencion de los estudiantes, puesto que emplea diferentes
recursos como cuentos, uso de videos, canciones y bailes, elementos que aportan
significativamente al objetivo que se desea cumplir en torno al fortalecimiento de las nociones
espaciales.

La docente de aula que oriento el proceso con interfaz hibrida - Lego Boost, considera
que el permitir que los estudiantes inventen y generen retos para sus comparieros al final de cada
sesion y que se atrevan a resolverlos, hace el proceso mas significativo y contribuye en gran
medida en el fortalecimiento de las nociones espaciales; asi mismo, considera que la dificultad se
presenta, no por el uso de los kits sino por el reto como tal.

Segun la docente que oriento el proceso con interfaz de boton - Colby, la dificultad
predominante se destaca en la construccion del tapete para la ejecucion de los retos.

Como observaciones finales, las docentes de aula consideran que el trabajo fue agradable

y llamativo, logrando retroalimentar considerablemente las nociones espaciales.
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CONCLUSIONES

Una vez conocidos y analizados los resultados, la investigacion realizada aporta
sustanciales conclusiones al tema objeto de estudio, en lo referente a comprobar el impacto de
una estrategia pedagdgica apoyada en robética educativa sobre el fortalecimiento de las nociones
espaciales en nifios de edades tempranas.

Se concluye que las estrategias didacticas y metodolégicas incluidas en las herramientas
contenidas en MagicBox y dirigidas a estudiantes de edades tempranas, fortalecieron
efectivamente la identificacion de nociones espaciales como la izquierda y derecha, permitiendo
la superacion de estas dificultades de relacion espacial y ubicacion en tiempo real, lo que
favorece la identificacion de orientacion en el contexto inmediato por parte de los nifios.

Si bien, desde un inicio, la nociédn atras fue ampliamente identificada de manera correcta

por el grupo de participantes, se concluye que la estrategia pedagogica MagicBox, apoyada en
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los dos tipos de interfaces de robdética educativa, permitié también su fortalecimiento con
respecto a la identificacion de nociones espaciales adelante y atras, superando dificultades de
relacion espacial y ubicacion en tiempo real.

Aun cuando cada tipo de interfaz de robdtica educativa, dio lugar a niveles diferentes de
fortalecimiento, se concluye que ambos recursos tecnol6gicos son un gran aliciente y apoyo para
procesos de ensefianza y aprendizaje llevados a cabo con estudiantes de edades tempranas,
teniendo en cuenta su condicién innovadora que, de la mano con el disefio pedagdgico, permite
potenciar metas educativas.

La caja de herramientas apoyada en robética educativa, permitio transversalizar
diferentes areas del conocimiento como: pre- matematicas, pre- lectura, arte y tecnologia,
ademas de dar paso a la practica, llevando algunos conceptos de lo abstracto a lo concreto
mediante un enfoque sensorial y a partir del aprovechamiento de la diversidad de componentes
de cada kit de robdtica, lo que dio lugar también al desarrollo integral del nifio mediante la
potenciacion y desarrollo de habilidades de interaccion social.

Las actividades desarrolladas brindaron a los estudiantes la posibilidad de adoptar un rol
social y emocional que les ayudd a potenciar sus sentidos y mostrar avances en sus procesos de
aprendizaje, ya que las herramientas implementadas como estrategia de ensefianza no solo
ayudan a reforzar el aprendizaje, sino que también promueven el desarrollo de habilidades
I6gico-matematicas a través de un enfoque sensorial.

Se concluye que la brecha de género en este grupo de participantes estuvo presente, pues
el género masculino aprovecho en mayor medida las estrategias y recursos puestos a su

disposicion preservando en la busqueda de diferentes soluciones y evitando limitarse a repetir
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intentos fallidos, a diferencia del uso que le dio el género femenino, lo anterior
independientemente de la interfaz implementada.

Por otro lado, el disefio de la caja de herramientas le permite al docente desarrollar
competencias para su formacion, actualizacion, adaptacion e implementacion de las tecnologias
de informacion y comunicacion TIC, que amplie una vision innovadora y contextualizada a la
sociedad del conocimiento en que vivimos, de manera que haga participes a los actores del
proceso educativo a partir de aspectos como la interactividad entre docente y estudiante, el
desarrollo de aprendizaje autbnomo, responsable, critico y creativo y el fomento del uso de las
TIC en toda la comunidad educativa, lo anterior, a través de procesos de aprendizaje mediados
por tecnologia, lo que implica adquirir habilidades, destrezas y competencias que configuren los
roles de los actores de la comunidad educativa.

Si bien los docentes pueden mostrar cierta apatia y temor frente a la decisién de
incorporar este tipo de recursos en los procesos de ensefianza aprendizaje apoyados con las
estrategias pedagogicas, se concluyd que una vez dentro del proceso de adaptacion y
aprovechamiento de los mismos, los docentes pueden estar altamente comprometidos conforme
observan los resultados que se van obteniendo con sus estudiantes.

La implementacion de estrategias pedagogicas como MagicBox, permiten la
incorporacion de recursos tecnoldgicos que coadyuvan a la generacion de ambientes de
aprendizaje no convencionales, donde se lleva a cabo la simulacion de espacios y situaciones de
la vida real mediante la adopcion de estrategias didacticas como lo son los cuentos, las canciones
y los retos apoyados en robotica educativa, para construir de manera significativa conocimientos

contextualizados que puedan ser llevados a practica en la vida diaria.
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RECOMENDACIONES

Teniendo en cuenta las conclusiones antes descritas y de acuerdo a los resultados
examinados se tiene que:

Es necesario que los docentes y mas aln los encargados del proceso de desarrollo integral
de nifios de edades tempranas, reconozcan la importancia y beneficios de incorporar recursos
TIC en la educacidn, a partir de lo cual se puede incursionar en nuevos proyectos de
investigacion que estudien sobre el aprovechamiento de este tipo de recursos en los procesos
educativos de primera infancia.

Promocionar de manera permanente, estrategias pedagogicas y didacticas que permitan el
fortalecimiento de las nociones espaciales en nifios de edades tempranas a partir de estrategias
novedosas que promuevan la participacion activa del nifio en situaciones reales y de contexto.

Recomendar a los organismos implicados, tanto publicos como privados relacionados con
la docencia, la promocion de la caja de herramientas MagicBox, como una estrategia pedagogica
apoyada en robotica educativa con los nifios de edades tempranas, con el propoésito de fortalecer
la identificacion de nociones espaciales, asi como también las habilidades de interaccion social y
desarrollo cognitivo del nifio.

Se recomienda a los docentes que adapten esta caja de herramientas, generar espacios que
permitan que el nifio sea protagonista de su proceso de aprendizaje a partir de la creacion de
nuevos retos, donde disefie y proponga de acuerdo al contenido abordado, dado que éste proyecto
desde la perspectiva de las docentes permitio valorar el nivel de comprension adquirido a partir

de ésta estrategia.
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Mantener una actualizacion permanente de los docentes sobre las estrategias pedagogicas
que permitan fortalecer las nociones espaciales en nifios de edades tempranas e introducirlas en
su contexto de trabajo en la medida en que les sean productivas.

Se recomienda para futuras investigaciones que puedan apoyarse en el presente proyecto,
considerar abordar mas sesiones de practica donde se puedan implementar recursos como los
presentados en la caja de herramientas MagicBox, con el fin de fortalecer en mayor medida el
proceso pedagogico.

Es necesaria la gestion y capacitacion con respecto a recursos de robética educativa en
contextos educativos con primera infancia; por su importancia y caracter decisivo en la
generacion de la motivacion intrinseca y participacion activa por parte de los estudiantes en los
diferentes procesos de ensefianza - aprendizaje, dado el corte transversal caracteristico de los kits

de robdtica educativa, aprovechable dentro de varias areas del conocimiento.
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Anexos

Anexo A. Pretest

D iz S
T3]

Universidad de Nariiio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

e

PRETEST: NOCIONES ESPACIALES.

El presente cuestionario se utilizard como insumo en la recoleccién de informacién para
determinar el estado inicial de los nifios de Transicién del Centro Educativo “Nenitos
Creativos” respecto a los conceptos asociados a las nociones espaciales.

Por favor escriba sus nombres y apellidos completos:
Por favor escriba su edad:

Cuestionario

1. Colorea el dibujo que esta a la izquierda del nifio.

AR

2. De la siguiente imagen, encierra con un circulo los objetos que estén a la derecha del

N N
% Q\ 2 m 3

<

3. Colorea el globo que tiene el nifio en la mano derecha
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Universidad de Nariiio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

4. Esteban estd muy cansado, ha caminado mucho, es por ello que decide sentarse en el
mueble que estd a su lado izquierdo. Encierra con un circulo el mueble en el que se
sienta.

5. En la siguiente imagen encierra con un circulo el dibujo animado que estad adelante de
la puerta.

173
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Universidad de Nariiio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

6. En la imagen encierra en un circulo la persona que va adelante en la competencia.
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Universidad de Nariiio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

Aconche e v e

7. Juan Pablo debe escoger entre dos premios, a él le gusta volar, el premio que
escogeria Juan esta adelante de él, enciérralo en un circulo.

8. En la siguiente imagen colorea la nifia que estd atrds de Tomas.

LR

9. En la siguiente imagen colorea el perrito que esté a la izquierda del mono.
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Universidad de Nariiio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

10. En la imagen colorea el elefante que se encuentra atrds de mama elefante.

i)

11. Para que el perro llegue a su casita debe desplazarse hacia adelante.
Dibuja algunas flechas hasta llegar.
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e
Universidad de Nariiio L_L ﬁc

Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

12. Mario el astronauta desea tocar a las estrellas, dibuja una flecha para indicar
hacia donde debe ir, éhacia adelante o hacia atras?
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G iy T
G e
Universidad de Narifio T ALY 1
Maestria en TIC aplicadas a la educacion Nz ——
Proyecto de investigacion: MagicBox

13. En la siguiente imagen encierra con un circulo el objeto que esta a la
izquierda de la mufeca.

0, OB

Ve ¥

14. En el siguiente tablero la pelota se debe mover tres cuadros a la derecha,
mediante flechas dibuja el recorrido.



Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robdtica educativa 179

Universidad de Nariiio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

15. La serpiente Cecilia ha perdido su instrumento favorito y esto la ha puesto
muy triste, ya lo hemos hallado y sabemos que es el del lado derecho, encierra
su instrumento con un circulo.
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Anexo B. Post-Test

Universidad de Nariiio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

" ——

POSTEST: NOCIONES ESPACIALES.

El presente cuestionario se utilizard como insumo en la recoleccién de informacién para
determinar el estado después de la intervencién sobre los nifios de Transiciéon del Centro
Educativo. “Nenitos Creativos” respecto a los conceptos asociados a las nociones
espaciales.

Por favor escriba sus nombres y apellidos completos:
Por favor escriba su edad:

Cuestionario

1. Colorea el 0so que esta a la izquierda de la nifia.

2. En la siguiente imagen, marca con una X el nifio que esta a la derecha de la nifia de
trenzas en la ronda.
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Universidad de Nariiio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

3. En la siguiente imagen encierra en un circulo el nifio que se encuentra a la derecha
del nifio que esta de pie.
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Universidad de Nariiio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion

Proyecto de investigacion: MagicBox
4. Marca con una X el amigo que esta a la derecha del nifio de gorra.

5. En la imagen encierra en un circulo el nifio que esta a la izquierda de la maestra.

6. En la marca con una X el amiguito que esta a la izquierda del nifio que esta subiendo

la malla.
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=y T
P
Universidad de Narifio ws  The
Maestria en TIC aplicadas a la educacion N m———
Proyecto de investigacion: MagicBox

7. En la siguiente imagen encierra en un circulo el nifio que va adelante en el paso de
obstaculos.
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Universidad de Narifio

Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

8. En la imagen encierra en un circulo la persona que esta adelante de la nifia de vestido

rosado.

9. En la siguiente imagen encierra en un circulo a la persona que esta atras en la fila.

"
H

10. En la jungla se quedara sin beber agua el animalito que va atras, marcalo
con una X para identificarlo.
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Universidad de Nariiio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

11. En la siguiente imagen marca con una X la persona que esté al izquierda del
nifio que lleva el avion.

12. En la imagen colorea la nifia que estd a la derecha de la nifia que salta la
cuerda.

185
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Universidad de Nariiio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

13. Los ratoncitos quieren comer queso, encierra en un circulo al ratéon que va
adelante.




Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robdtica educativa 187

e —
i

Universidad de Narifio L Y] fic

Maestria en TIC aplicadas a la educacion S R

Proyecto de investigacion: MagicBox

14. En la siguiente fotografia marca con una X la persona que estd atras del
nifio.

15. Encierra en un circulo a la nifia que va adelante de todos en la caminata.




Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en roboética educativa 188

Anexo C. Entrevista a docentes para evaluar la caja de herramientas.

Universidad de Narifio
Maestria en TIC aplicadas a la educacién
Proyecto de investigacion: MagicBox

y
AJ_[L(E Valoracién por parte del docente

Cuestionario aplicado a la docente para determinar viabilidad de las actividades desarrolladas mediante
el uso de la caja de herramientas Magic Box en el fortalecimiento de las nociones espaciales.

Este instrumento se dirige a profesores de nivel infantil y tiene por objetivo recopilar informacién sobre
el la utilidad didactica, metodoldgica y satisfaccion con la realizacién de actividades mediadas por
Robdtica Educativa (RE) en el aula de clases, se realiza como parte del proyecto de investigacion
denominado "Disefio y aplicacién de una caja de herramientas como estrategia didactica apoyada en
robdtica educativa para el fortalecimiento de nociones espaciales", de la maestria en TIC aplicadas a la
educacion de la Universidad de Narifio.

Le solicitamos que lea detenidamente cada pregunta y responda con la mayor sinceridad, la informacién
que proporcionara tendra Gnicamente fines educativos y de investigacion, para lo cual su aporte es de
gran importancia. Le agradecemos de antemano su tiempo y colaboracién al ser parte de esta

La escala de valores que se utilizara para evaluar estas secciones se compone de los siguientes
criterios:

Indicador Criterio

Muy en desacuerdo
En desacuerdo
Indiferente

De acuerdo

Muy deacuerdo

NI IWIN|-

Instrucciones: marque con una X segun su criterio

)
B
@
2| s S
- [
e - Q = o ]
Criterios de valoracién L4} g 2 - 3
- o < = ©
{— © @ Q [}
(7] 2 o i -
> - = © >
3 <} =] Py S
= 1w} e [=] =
1. Utilidad didactica y educativa de las actividades de robdtica educativa (RE) establecidas en cada una de
las herramientas pedagdgicas.
Considera que las actividades de RE realizadas contribuyen
1.1: en el fortalecimiento de la nocion espacial derecha en los
ninos 1 2 3 4 5
Considera que las actividades de RE realizadas contribuyen
1.2 en el fortalecimiento de la nocidn espacial izquierda en los
nifos 1 2 3 4 5
Considera que las actividades de RE realizadas contribuyen
1.3 en el fortalecimiento de la nocidn espacial adelante en los
nifos 1 2 3 4 5
1.4 Considera que las actividades de RE realizadas contribuyen
en el fortalecimiento de la nocion espacial atras en los nifios 1 2 3 4 5
Considera que las actividades de RE realizadas contribuyen a
15 la contextualizacion de las nociones espaciales en la vida
diaria de los nifnos. 1 2 3 4 5
2. Utilidad de las actividades establecidas en cada una de las herramientas pedagdgicas desde el punto de
vista actitudinal y comportamental en los nifios.
Las actividades desarrolladas en clase fortalecen el
2.1 . . .
aprendizaje colaborativo de los estudiantes 1 2 3 4 5
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Universidad de Narifio
Maestria en TIC aplicadas a la educacion
Proyecto de investigacion: MagicBox

Las actividades desarrolladas permitieron la integracion de

2:2 los nifios fortaleciendo el respeto, la comunicacién y
socializacion 1 2 3 4
Considera que las actividades efectuadas son un apoyo al

2.3 desarrollo creativo y critico de los estudiantes 1 2 3 4

3. Efectividad

de la Metodologia en el desarrollo de actividades para la ensefianza y el aprendizaje

3.1 3 - ) . "
La metodologia utilizada ¢ le parece una alternativa adecuada en relacion a lo usado
tradicionalmente?

3.2 ¢Cree que es una alternativa que incentiva el aprendizaje de las nociones espaciales en
comparacion con metodologias tradicionales?

3.3¢ ¢Qué opina de las herramientas de RE usadas?

3.4. ¢Qué reto cree que contribuyd mas en el desarrollo de las nociones espaciales?

35, ¢Qué reto cree que contribuyé en menor medida en el desarrollo de las nociones
espaciales?

3.5 ¢Qué podria adicionar a las herramientas pedagdgicas?

3.6 ¢Qué podria quitar a las herramientas pedagdgicas?

3.7 ¢Qué caracteristicas de los retos creen que ayuda mas?

3.8 ¢Qué caracteristicas de los retos creen que dificulta?

cabo.

4. Por ultimo, nos gustaria conocer sus comentarios o sugerencias respecto al proceso que se ha llevado a

189
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Anexo D. Guia de orientacion para el docente sobre la interfaz tangible de botén Colby el
raton programable.

o®

MAESTRIA EN TIC

APLICADAS A LA EDUCACION. vt e Nariio
Apllcadasalaeducad6n COLOMBIA
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-~ -
Herramienta Pedagdgica O:
Mi carrito Lego Boost

Objetivo: 1. Proporcionar los conocimientos necesarios respecto al

manejo y uso de la interfaz de botén del robot COLBY el
ratén robot

Poblaciéon Dirigida a:
Docentes de
infancia

Ayudas didacticas | Video explicativo sobre el armado del robot.
disponibles: Archivo adjunto en formato PDF.

(anexos)

Empezo la Aventura

Listos para programar, jugar y aprender de robots?

jMancs a la cBra!

Quiero presentarte a Colby, un lindo raton robot que esta aprendiendo a caminar, pero es
igual muy particular porque acompafia sus trayectos con sonidos, lucecitas y lo mas genial
es que tiene unos botones de colores en la parte trasera dispuestos para programarlo.

Como asi programarlo? Claro! Indicarle por donde caminar para que no pierda el sentido,
lo que si es que desde ya debemos ser muy analiticos y hacer gala de la resolucién de
problemas de manera divertida entendiendo que los robots no acttan de forma indepen-
diente sino que ejecutan comandos que les dan las personas en forma de codigos. Si
gustas entender mejor sobre el tema puedes mirar este video que explica como se maneja
a nuestro amigo Colby el raton robot

https://www.youtube.com/watch?v=zxiy8lFqvOA

Tomado de https://www.generationrobots.com/blog/en/tutorial-robot-mouse-colby/
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Recuperada de: https://www.tangram.es/colby-raton-robot-programable-lr-2831.html

-

Actividades
Desconectadas

iEs hora de armar a Colby el robot y su
tapete de accion!

Antes de armar a nuestro Mouse Colby veamos que cosillas acompafan a este amigo en el kit
formado por 83 piezas:

1. Las baldosas que formaran el camino que recorrera Colby.

2. Unas tarjetas con diferentes retos que debera solucionar Colby

y su amigo el programador

3. Las guias violeta para el camino de Colby

4. Los laberintos que sefialan el camino a seguir o que pueden ser también los obstaculos
5. Las tarjetas de programacion para dar las érdenes de movimiento

6. Y por ultimo a nuestro amigo Colby El ratén programable.
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Para que Colby funcione
correctamente debemos
colocarle dos pilas en su
pancita con el fin de cargarlo
de energia.

Lo dejamos en ese momento activo mientras organizamos el tapete de accion.
Coémo hacerlo?

Unimos las baldosas verdes siguiendo el patron indicado con las pestafas
https://www.youtube.com/watch?v=aébbk214GI8

\
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Las tarjetas de retos que representan los retos que los estudiantes deben solucionar para mejo-
rar la orientacion espacial. Son en total 17 aunque en estas herramientas encontraran nuevos
retos.

Tenemos los laberintos que me indican que el Raton Robot puede pasar por debajo de ellos para
completar los retos.
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El queso que es el premio
que se consigue al cum-
plir los retos acertada-
mente

Las guias violetas que nos
permiten trazar el camino
por donde debe ir nuestro
amigo el raton.

Seguimos con las tarjetas
de programacion que
poseen diferentes flechas
y se ubicaran de acuerdo
a la solucion del reto.
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Te explicamos a continuacion la funcion de las flechas con su respectiva funcion.

Flecha adelante: Esta flecha ayuda a Colby a
avanzar un paso hacia adelante, que correspon-
de a un cuadro del tapete, hacia donde estén
direccionados sus ojitos.

Flecha a la derecha: Esta flecha ayuda a Colby a
girar hacia la derecha con un angulo de 90°, no
importa en el lugar en el que se encuentre.

Flecha a la izquierda: Esta flecha ayuda a Colby
a girar hacia la izquierda con un angulo de -90°,
no importa en el lugar en el que se encuentre.

Flecha hacia atras: Esta flecha ayuda a Colby a
retroceder un paso, que corresponde a un
cuadro del tapete, es decir, regresar hacia atras
una casilla, segin hacia donde esté apuntando
su colita.

OTROS BOTONES DE COLBY EL RATON
ROBOT

Como ya habiamos dicho, nuestro amigo funciona con dos pilas dedo y es ahi cuando esta
listo para empezar a programar; ademas de los botones flechas, tiene unos botones en la
espalda que hacen que el ratdn funcione con la programacion planteada, segun esto veamos
para qué sirven:
BOTON VERDE: O también llamado GO. Hace que se ejecuten los pasos programados en la
espalda de Colby

Es lo que llamamos RESET, borra todas las programaciones
anteriores. BOTON REDONDO ROJO: Es también conocido como BOTON ACCION: Cada vez
que se lo presione realizara actividades aleatorias: desplazarse hacer arriba, desplazar hacia
atras, o emitir un sonido de chillido o hasta se le pueden o iluminar los ojitos.

BOTON

ACCION CLEAR

BOTON
GO
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Actividades
Conectadas

Pongamos en practica lo aprendido estimada maestra o estimado maestro.
Sigue los siguientes pasos para que te acoples a este nuevo amigo programador.

1. Tomemos el primer reto, determinado por la etiqueta que tiene en la parte inferior central
y que dice

Con la ayuda de la ficha armamos el circuito en la base verde, colocamos a Colby en la posi-
cion inicial y mirando hacia donde la ficha indique, e igual colocamos el queso, que sera el

premio a localizar.
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El objetivo es que el ratén alcance al queso EN EL MENOR NUMERO DE PASOS POSIBLES Ya con el
circuito los chicos deberan decidir como ayudarle a Colby a llegar al queso y para ello deben usar las
tarjetas con flechas y ubicarlas encima de cada una de las placas verdes o afuera de ellas (el fin es
programar una a una con las tarjetas de flechas, definiendo la orientacion espacial que cumplira el
objetivo)

GEO&

Por ejemplo, en este caso el raton tiene que girar hacia la izquierda, luego dar un paso al frente, volver
a girar hacia la izquierda y luego dar dos pasos hacia adelante. Inténtalo con tu sefior robot Colby por
favor. Pueden existir muchas opciones de programacion, lo importante es que se llegue al objetivo, en
este caso el queso, usando las flechas indicadas y entendiéndolas desde su funcionalidad para reco-
nocer las posiciones en el espacio. Ahora una vez que ya hallamos definido con las tarjetas la progra-
macion, la trasladamos al ratén, como? Presionando los botones de las flechas correspondientes pero
gritando a que posicion corresponde: ADELANTE, ATRAS, IZQUIERDA, DERECHA. Y finalmente presionar
el BOTON GO Si acertamos y el ratén llega al queso, ya veréis como se iluminan los ojos del animal.

- |

Muchas veces suele pasar
que nos equivocamos pero
no hay lio, lo volveremos a
intentar y para ello
presionaremos EL BOTON
AMARILLO DE BORRADO
para empezar nuevamente
ya que se guardan las
programaciones
anteriores.

INTENTA EL ARMADO DE
LAS SIGUIENTES
TARJETAS DE RETO Y
SOLUCIONALAS PARA QUE
TE ACOPLES A ESTE
HERMOSO ROBOT
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f (90\ Anexos y

Link del archivo PDF que contiene el paso a paso en el armado
del robot COLBY EL RATON PROGRAMABLE

Link: https://www.youtube.com/watch?v=a6bbk214GI8

Muchas gracias por su lectura y practica
Marcela, Diana y Jacky. 2023




Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en roboética educativa 200

Anexo E. Guia de orientacion para el docente sobre la interfaz tangible hibrida Lego
Boost.

‘ 7 MAESTRIA EN TIC

APLICADAS A LA EDUCACION. v e arifo
Aplladasalaeduudén COLOMBIA
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Herramienta Pedagdgica O:
Mi carrito Lego Boost

Objetivo: 1.Proporcionar los conocimientos necesarios respecto al proceso
de armado y uso de la interfaz del robot disefiado con Lego
Boost.

Poblacion Dirigida a: Duracién: 2 sesiones de

Docentes de 50 minutos

infancia

Ayudas didacticas | Video explicativo sobre el armado del robot.
disponibles: Archivo adjunto en formato PDF.

(anexos)

-

Empezo la Aventura

jBlenvenid@ profe
a esta mdgica aventuna!

Iniciemos esta maravillosa aventura; para ello le presentamos
el kit de robdtica que proponemos utilizar en este proyecto.

Lego Boost: es un kit de robdtica disefiado por LEGO el cual
permite a los nifios desde edades tempranas realizar sus
propias creaciones mediante el uso de fichas que ensamblan
con facilidad dando vida a objetos como carros, excavadoras,
animales, guitarras y robots convencionales, estos utilizan
motores y sensores que mediante sencillos comando de progra-
macion basados en iconos permiten ejecutar movimientos o
sonidos, para ello se hace uso de la app gratuita LEGO BOOST
la cual se puede instalar en una tableta o un celular inteligente,
esta incluye instrucciones de construccion paso a paso para
crear y programar modelos de robot multifuncionales.
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Recuperada de: https://www.lego.com/es-es/themes/boost/about

A continuacion compartimos un link de un video sobre las bondades de este
maravilloso kit.

Video: https://www.youtube.com/watch?v=4189crPz_mMm

Actividades
Desconectadas

iEs hora de armar un robot!

Estimado docente le invitamos a observar detenidamente
el video explicativo del paso a paso en la construccion del
primer robot, “Autobuilder”, una vez se halla armado
podra acceder a la interfaz grafica de la app de Lego
Boost para darle vida a su robot. Haga clic en el siguiente
icono para acceder al video

El resultado debe ser el siguiente:

202
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Nota: recuerde que una vez armado el robot debe colocar las pilas y encenderlo para que este pueda
ser programado desde la interfaz grafica, ademas de activar el bluetooh de su dispositivo para que
se genere la conexion.

Actividades
Conectadas

Descargar e instalar la app Lego Boost

Para utilizar el robot es necesario que descargue en su
celular o tableta la aplicacion, para ello dirijase a Play
Store y busque Lego Boost, posteriormente descargue-
la y proceda a instalar.

Escribe Lego
Boost

Pulsa en Descargar y
posteriormente instalar
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Una vez instalada la aplicacion puede acceder desde su dispositivo.

Interfaz de Lego Boost

En la imagen anterior se observa la panta-
lla de inicio de Lego Boost, en ella encon-
trara los posibles disefios de robot a crear
con las fichas de lego, al pulsar sobre
alguno de ellos se indicara el procedi-
miento de armado y la interfaz de confi-
guracion para generar los movimientos en
el robot.

Para este proyecto debera seleccionar la
imagen del carrito, el cual debié armar
con anterioridad. Encienda el robot
presionando el boton ubicado en la parte
superior del mismo, en su dispositivo se
mostrara la siguiente ventana indicando
que el programa esta cargando.

Una vez se cargue el programa se mostrara una ventana como la que se observa acontinuacién:

En esta seccion inician los niveles del juego con los cuales podra empezar a desbloquear las
herramientas de direccionalidad, sensores y sonidos para darle vida al robot.
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Asi, Lego boost le proporciona una interfaz grafica de usuario sencilla, divertida e
intuitiva, a continuacion le presentamos los botones de accion y las fichas que podra
utilizar para generar movimientos y demas funciones sobre el carro robot.

Botones de accion

Accion
Boton play, se utiliza para activar o ejecutar el
bloque de codigo creado mediante las fichas de
movimiento o sonido.

Boton detener, se utiliza para detener la ejecucion
del programa.

Boton flecha regresar, se utiliza para subir de
nivel o regresar a las opciones del menu.

Boton de tiempo: al activarse genera un tiempo de
espera para ejecutar la siguiente instruccion o
ficha.

Boton de sensor de movimiento: al pasar un
objeto o la mano sobre la camara de la parte
frontal del robot se activan las instrucciones
programadas.

Fichas de movimiento
Ficha Movimiento

Ficha flecha adelante, se utiliza para realizar
movimiento hacia el frente.

Ficha flecha atras, se utiliza para realizar
movimiento hacia atras.

Ficha flecha girar a la izquierda, se utiliza para
realizar movimiento hacia la izquierda.

Ficha flecha girar a la derecha, se utiliza para
realizar movimiento hacia la derecha.

Ficha girar 180° se utiliza para realizar un giro
completo de 180°.

Ficha girar 90° se utiliza para realizar un giro
aproximado de 90° a la derecha.
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Ficha desplazar hacia adelante rapido, se ut
para realizar un movimiento hacia adelante ra

y de mayor amplitud.

Ficha desplazar hacia atras rapido, se utiliza para
realizar un movimiento hacia atras rapido y de
mayor amplitud.

Fichas de sonido

Sonido
Ficha aplauso: al aplaudir el carrito se desplazara
en la direccion que se haya programado o
realizara la accion que indique el bloque de fichas
programadas.
Ficha bocina: al ejecutar esta ficha el carrito emite
un pequeno sonido simulando una bocina.

Ficha sonido: al ejecutar esta ficha el carrito emite
un sonido.

Fichas de hélice

Accion
Ficha hélice: ejecuta un leve movimiento en la
hélice del carro.

Ficha

Ficha hélice con movimiento rapido: ejecuta
varios giros en la hélice del carro.

Ficha hélice con movimiento veloz: ejecuta giros
veloces en la hélice del carro.

Tapete del kit Lego Boost

Lego Boost incorpora un tapete sobre el cual se puede ubicar el carro robot y
ejecutar diferentes recorridos partiendo de movimientos hacia adelante, atras, a la
derecha o a la izquierda con el fin de alcanzar un objetivo, el cual puede ser ir a una
ubicacion especifica sobre el tapete, asi mismo, se pueden ubicar obstaculos que
aumentaran el grado de dificultad en el recorrido a realizar. A continuacion se
muestra la imagen de este recurso.
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—

Tapete para
ejecutar recorridos

Mi querido profe, ha llegado el momento de poner en practica lo aprendido, para ello
lo invitamos a dar solucion a los siguientes retos.
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Reto 1: En la siguiente imagen debe dibujar con flechas orientadoras (adelante, atras,
derecha e izquierda) los movimientos del recorrido que debe realizar el carro robot
para llegar a su objetivo (el cual se encuentra marcado con una X).

TAPETE

X
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Reto 2: En la siguiente imagen debe dibujar con flechas orientadoras (adelante, atras,
derecha e izquierda) los movimientos del recorrido que debe realizar el carro robot
para llegar a su objetivo alcanzar la banana.

TAPETE

o
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Reto 3: En la siguiente imagen debe dibujar con flechas orientadoras (adelante, atras,
derecha e izquierda) los movimientos del recorrido que debe realizar el carro robot
para llegar a su objetivo su amigo el peque robot sin caer en los obstaculos.

TAPETE

[ ¥

. #

jAhora intenta llevarlo a la realidad
usando todas las herramientas de

Lego Boost!
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N

Anexos

Link del archivo PDF que contiene el paso a paso en el armado del robot.
Link: https://drive.google.com/file/d/ITHWngGntID8ff1ISmdtkWpgL1yKz2D3PL5/view?usp=sharing

| Pagina 2 / 18
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Anexo F. Herramienta pedagdgica 0, orientaciones iniciales

Q:h Dl'd
kbética
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Orientaciones
Preliminares

\\\\\\

Es un placer poner a disposicion esta caja de herramientas, creada como
propuesta didactica apoyada en la robdtica educativa, para fortalecer el
aprendizaje de las nociones espaciales en nifios de edades tempranas.

Al abrir la caja de herramientas encontrara recursos didacticos, que fortaleceran la
labor pedagogica que los maestros realizan con niflos de edades tempranas,
primordialmente las que estan relacionadas con las nociones espaciales: arriba,
abajo, derecha, izquierda, a partir de escenarios didacticos y pedagdgicos apoyados

en robética educativa. @
Objetivo: m @

El objetivo principal sera fortalecer las nociones espaciales en nifios de edades
tempranas a partir de una caja de herramientas apoyada en robodtica educativa.

Esta caja de herramientas se ha soportado en diferentes documentos e
investigaciones cientificas, entre ellos dentro del marco de la ley 1341 del 30 de
junio de 2009, “por la cual se definen principios y conceptos sobre la sociedad de
la informacién y la organizacion de las Tecnologias de la Informacion y las
Comunicaciones - TIC, se crea la agencia nacional de espectro y se dictan otras
disposiciones” (p. 34); es importante resaltar el Articulo 2 donde se mencionan
algunos principios orientadores, entre ellos la “promocidn y el desarrollo de las
Tecnologias de la Informacion y las Comunicaciones” (p. 34) como una politica de
estado que contribuya al desarrollo educativo y cultural (Congreso de la Republica
de Colombia, 2009). En este sentido, desde la incorporacion de la robdtica en el
ambito educativo, se ha conseguido la creacién de mejores condiciones en el
proceso de ensefianza - aprendizaje para los estudiantes, incorporandola
como algo mas que un recurso educativo con miras a una opcion
estructuradora de pensamientos.

Marcos de referencia: Q <
o
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Referentes pedagogicos
y didacticos

Pedagogia y Didactica: \\\\\

Segln Sosa, Salinas y De Benito (2017), las Tecnologias Emergentes
son todos aquellos recursos, artefactos, herramientas conceptos e
innovaciones asociados con lo digital, que puede generar cambios en
los procesos donde son utilizados, independientemente si son
nuevas 0 viejas tecnologias, asi la contextualizacion de estas
tecnologias emergentes resulta exitosa en procesos educativos como
el colombiano, sin embargo, se debe tener en cuenta que se
considera emergente siempre que la tecnologia no haya sido usada,
tras dicho uso deja de ser emergente, pese a ello, el proceso tendra
una cimentacion inicial para continuar con las bases de formacion en
las habilidades digitales que la sociedad requiere desde temprana
edad, de ahi la importancia que amerita la reflexién docente sobre la
practica educativa, en ese orden de ideas la caja de herramientas
adquiere un valor significativo toda vez que ha sido disefiada
teniendo en cuenta referentes pedagégicos como: las bases
curriculares para la educacion inicial y prescolar que el Ministerio de
Educaciéon Nacional propone en el 2017, tales como el indagar,
proyectar, vivir la experiencia y valorar el proceso, la reflexion sobre
estos momentos le permiten a la maestra de primera infancia ser
consiente del proceso educativo del nifio y a partir de ello tomar
decisiones que facilitaran la creacion de respuestas a las diferentes
problematicas del contexto educativo, caracterizandose por ser un
proceso continuo; las variadas actividades que hacen parte de las
estrategias pedagogicas contenidas en la caja de herramientas, son
una propuesta al docente, que bien puede ser aplicada conforme a su
presentacion y bien pueden ser modificadas o tomadas como
inspiracion para la propuesta personal y contextualizada de cada
maestra que desee hacerlo en su espacio educativo en primera
infancia, lo anterior teniendo en cuenta que para la incorporacion de
TIC en el aula, se debe tener presente elementos que Sosa el Al
(2018) sintetizan asertivamente a partir del estado del arte que
realizan, entre estos elementos encontramos: el lugar, el tiempo, los
métodos, los ritmos de ensefianza y aprendizaje, la diversidad de
i necesidades, intereses y motivaciones de los estudiantes, que le

lne. migicn, ppipg @ @ servirér'u d'e insum-? al docente para crear sus propios ambientes de
aprendizaje con nifios de edades tempranas.
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Esta propuesta sintetizada en una secuencia didactica denominada
Herramienta Pedagodgica, define el orden légico e intencional de las
actividades, que estan planeadas estratégicamente para alcanzar
logros de formacion, mas especificamente de formacién en nociones
espaciales, asi mismo define los procesos de interaccion entre
docente y estudiante mediados y no por las TIC, primordial en un
proceso educativo.

Es ineludible la necesidad que ha traido el siglo XXI sobre contar con
nuevas alfabetizaciones como codigo - alfabetizacion y habilidades
digitales como pensamiento computacional (Caballero Gonzalez,
2020, p. 3), habilidades que se pueden desarrollar mediante recursos
como la robdtica educativa, orientada a procesos de ensehanza
interdisciplinar e innovadores que permiten adecuar las actividades a
las caracteristicas de los estudiantes (Garcia Valiente & Montafno
Navarro, 2017). Para Caballero Gonzalez y Garcia-Valcarcel (2020) la
robética educativa esta encaminada al “disefio, construccion y desar-
rollo de ambientes de aprendizaje” (p. 3) que permite al estudiante
adquirir nuevos conocimientos mediante la posibilidad de evidenciar
através de la practica, real o simulada con el uso de dispositivos tan-
gibles la aplicabilidad de estos conceptos.

Asi mismo, estos investigadores sustentan que el desarrollo de habil-
idades en programacion y robodtica se pueden conseguir con nifios
desde los 4 afos, quienes con éxito logran construir y programar
proyectos simples mientras aprenden diferentes conceptos asocia-
dos a la computacion como también la identificacion de nociones
orientadas a determinar su ubicacién espacial en determinado con-
texto (Caballero Gonzélez & Garcia-Valcarcel, 2020).
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Técnicas a tener en cuenta:

1.Juego de roles: importante en el trabajo en equipo que permite la incorporacion
de la robdtica en procesos formativos.

2.Retos: que permiten la motivacion por el alcance de una meta.

3.Juegos, rondas y retahilas contextualizadas que apoyan y motivan la conse-
cucion del reto.

Habilidades que permite el trabajo con Robética Educativa

1.Comunicacion asertiva

2.Resolucion de problemas de contexto
3.Liderazgo y acatamiento de roles
4Trabajo en equipo

5.Interiorizacion de conceptos
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Estructura de las herramientas

Cada Herramienta Pedagogica contiene actividades para dos sesiones de clase, de 50
minutos cada una, las herramientas estan formadas por retos que procesualmente
los nifios abordaran con su maestro en mayor complejidad. La Herramienta Ped-
agogica 0, esta dirigida exclusivamente al (la) docente, las demas herramientas se
enfocan en el estudiante. N>

Cada Herramienta Pedagdgica se encuentra estructurada en cuatro momentos
importantes y un apartado de anexos, que se ejecutara con cada equipo participante
de esta aventura.

Asi el primer momento ha sido llamado , donde la docente hace una pequena intro-
duccidn para traer al nifio al ambiente de aprendizaje que ha sido creado para él, en
donde recibira los preconceptos necesarios para iniciar toda una aventura de apren-
dizaje, lo anterior teniendo en cuenta que toda actividad necesita ser contextualizada
y dinamizada para generar motivacion e interés en los nifios, es este el momento para
poner sobre la mesa: los cuentos, las ayudas didacticas, las canciones infantiles y
demas recursos que permitan introducir a las actividades que se abordaran mas
adelante.

El siguiente momento se llama, donde el estudiante activa su pensamiento logico —
matematico y critico a partir de actividades que no necesariamente dependen de las
TIC, asi es motivado lUdicamente para solucionar pequefios problemas.

es el siguiente momento que iniciara, unavez culminado el momento anterior, donde
la docente incorpora las TIC para los procesos formativos planeados en la Herra-
mienta Pedagogica, en este momento, los nifios pasan a potenciar el aprendizaje de
las nociones espaciales haciendo uso de los kits Robot Lego Boots y Colby el ratén
programable, que se ejecutaran a partir de instrucciones directas o a través de
dispositivos moéviles o computadora.

es el nombre asignado al cuarto momento, aqui los estudiantes son retados para
resolver un reto, incluso pueden retarse entre los integrantes del equipo participante,
este momento permite aplicar los conocimientos adquiridos durante el proceso.
Finalmente, se encuentra el apartado de , que facilitara a la docente la imple-
mentacion de recursos necesarios para el desarrollo de los procesos de ensefianza
aprendizaje a partir de estas Herramientas Pedagdgicas.

Cada Herramienta Pedagdgica contiene un objetivo, una poblacion a quien va dirigida, ;
el tiempo de duracién y los recursos que deben prepararse para cada sesion, como ) il 0
en el siguiente ejemplo:
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<»
weramienta, o/
N peilogsgicate
.

Aplicadas a la educacién
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Herramienta
Pedagogica Sesion 1

Objetivo: 1.Identificar un Robot como herramienta tecnoldgica que puede apoyar
las actividades realizadas por el ser humano.
«Reconozco el Robot, sus movimientos y caracteristicas
*Me apropio de la palabra “robot” para usarla en futuros momentos »
pedagogicos.
Poblacion Dirigida a: Se aplicara Duracion: 2 horas de clase Q
Docentes de | con: Nifios de correspondientes a thora
transicion 5 afios de y 40 minutos.
edad '\
D,
Ayudas didacticas | Video “;Qué es un robot?”, Ronda infantil (baile del robot de Hi5), sitio
disponibles: web para coloreado del robot, mascaras de robots para colorear y recortar.
(anexos) @
-®

Este fin de semana me diverti
mucho, miré una pelicula
espectacular, sus
protagonistas se llamaban
Eva y Wall-e.
¢Has visto esta pelicula?

sWiDAp »

jBlenvenid@ profe |
a esta mdgica aventuna!

Maestro te invitamos a hablar sobre la pelicula
Wall-e, puedes iniciar contando una anécdota
como la que se muestra a continuacion

N\\\\
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Te presento a estos sUper amigos, json geniales!, ellos son Robots y tienen la mision de
cuidar a nuestro planeta.

Figura 1:
Eva y Wall-e

Fuente:
https://www.proyectosendo.es/wp-content/uploads/2018/06/Pixar-Post-Walle-and-Eve-Plant.jpg

Aqui un fragmento de la pelicula: (https://youtu.be/dTEOOLYwNhU)

Actividades
Desconectadas

Asi como ellos, existen muchos robots a
nuestro alrededor, ¢Quieres conocerlos
un poco? Te invito a ver el siguiente
video, haz clic sobre la pantalla:

éQué es un Robot?

Video: https://www.youtube.com/wat-
ch?v=1bC8Vz8d1eE&ab channel=euro-
news%28enespa%C3%B10l%29

221
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Maestro puedes
preguntar sobre esto:

¢Han escuchado hablar de los robots?

¢Han visto robots en las peliculas?

¢Conocen a Wallie?

¢Conocen a Baymax?

¢Conocen a Iron Man?

iFantastico!

Y son robots porque son maquinas que en
apariencia o comportamiento imita a las
personas o a sus acciones como, por ejemplo,
en el movimiento de sus extremidades.

Un robot es una maquina que hace algo
automaticamente en respuesta a su entorno.

¢Te das cuenta que los
Robots intentan cada vez
imitarnos a los humanos?

Te reto a imitarlos tu a ellos

¢Has visto esta pelicula?

élo intentamos?
Video: Imitémoslos: https://www.youtu-

be.com/watch?v=PJ0JsJ8ypo4
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Letra de la cancion

El mejor, el mejor...

Tengo un robot Me proteges confio en ti
Yo lo hago funcionar Grande y fuerte eres para mi
El és el mejor Muchas cosas él me ensefio

Y vamos a jugar Y con su ayuda yo puedo ser mejor

Tengo un robot [Un sonido escuchards
Yo lo hago funcionar Una puerta voy abrd
El és el mejor Que ese baile del robot
Y vamos a jugar Gira y cuenta como yo]
A jugar Una, dos, tres, cuatro!
El mejor, el mejor... Tengo un robot
Es mi amigo me ayudard Yo lo hago funcionar

Como un equipo nos gusta El es el mejor

trabajar Y vamos a jugar

Con mis manos tu verds Tengo un robot
Que yo lo programo y bailard Yo lo hago funcionar
[Un sonido escuchards El és el mejor
Una puerta voy abrd Y vamos a jugar
Que ese baile del robot A jugar
Gira y cuenta como yo] Tengo un robot

Una, dos, tres, cuatro! Yo lo hago funcionar

Tengo un robot El és el mejor

Yo lo hago funcionar Y vamos a jugar
El és el mejor Tengo un robot
Y vamos a jugar Yo lo hago funcionar
Tengo un robot El és el mejor
Yo lo hago funcionar Y vamos a jugar

El és el mejor A jugar

Y vamos a jugar P f— A bailar
A jugar = BVamos a jugar!l!

mueven con la misma facilidad que una peggbna.
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Actividades
Conectadas

Es momento de divertirnos usando la computadora, para ello estimados docentes, los
invitamos a visitar los siguientes enlaces donde se encuentran actividades que permitiran al
estudiante acercarse a los conceptos abordados anteriormente relacionados con los robots.

Puzzle:
https://www.cokitos.com/puzzle-rompecabezas-de-robots/play/

Colorear:
https://www.cokitos.com/colorear-robots/

Es momento de aplicar lo aprendido, vamos a personalizar y a crear nuestra mascara de robot,
pide a los nifios que seleccionen un disefio para imprimir, colorear y recortar.
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Nota. Adoptado de Freepik

Figura 2. Mascara de robot, disefio 1
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Nota. Adoptado de Freepik >

B l?ig_ura 4 Mascara de robot, disefio 3
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P~

I (@>~ Anexos v

Anexol. Wallie y Eva

Disponible para descargar:
https://www.proyectosendo.es/wp-content/uploads/2018/06/Pixar-Post-Walle-and-Eve-P
lant.jpg
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Anexo H. Herramienta

il LT LT
-

V.
i7he

Aplicadas a la educacién
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Herramienta
Pedagodgica Sesion 2

j Blenvenid@ pnofe
a esta mdgica aventuna!

iProfe!
Vamos a recordar algunas cosas de lo trabajado en la anterior
clase, para ello pregunta a tus estudiantes lo siguiente:

¢Qué es un robot?

¢Recuerdan la cancién del robot?

Pongamonos de pie y hagamos los movimientos del robot,
vamos hacia adelante, vamos hacia atras, caminemos como
robot hacia la derecha, caminemos hacia la izquierda.

A NNANN
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Actividades
Desconectadas

Para iniciar esta aventura te invitamos a revisar la herramienta pedagogica No. 1acerca del uso
de Colby el raton, disponible en:
https://drive.google.com/file/d/1BWtj-b82yYdMgY3tgRiPbDVCgn4deElO/view?usp=sharing

Ahora, haremos uso de una de las caracteristicas mas importantes de la robdtica educativa:
el trabajo en equipo y con ello la comunicacion, usa tus mejores estrategias para conformar

grupos de 4 chicos.
ACTIVIDAD 1

Es hora de ensefiar

+ Indica a tus estudiantes como se debe armar el tapete del kit de Colby para empezar la
aventura robotica:

* Indica el ratén y la funcionalidad de cada uno de los botones que tiene en la espalda.

+ Indica los accesorios del kit (los tineles, el queso y las fichas divisorias)

Es muy importante que presentes a las sefioras flechas y te detengas a explicar la funcién de

cada una de ellas con su respectivo nombre.

iVamos a recordarlas! u
FLECHA ADELANTE
FLECHA DERECHA

FLECHA IZQUIERDA

« También ten en cuenta los botones

magicos para que el ratén robot FLECHA ABAJO
pueda ejecutar las instrucciones
dadas.

‘ Boton action (accion): este
botén permitira ejecutar una
accion aleatoria de 3
disponibles, emitir un sonido,
encender los ojitos del raton y
vibrar.

BOTON
ACCION

BOTON Boton Go (ir): boton utilizado

CLEAR para poner en marcha las
instrucciones programadas con
las flechas y el boton de accion.

Boton clear (limpiar): boton
empleado para eliminar las
instrucciones programadas.

BOTON
GO
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ACTIVIDAD 2

iHa llegado el momento de la diversion!, vamos a jugar con nues-
tro amigo el ratén robot Colby, para ello lograremos algunos
retos. jManos a la obra!

Tenga en cuenta que cuando se formen las secuencias de fichas,
los estudiantes no podran cambiar la direccion de la flecha, es
decir, la flecha azul por ejemplo, siempre apuntara hacia arriba,
asi mismo explique a sus alumnos las siguientes reglas:

Cuadro del tapete: El kit contiene 9 cuadros
como éste para ensamblarse entre siy formar el
tapete de acuerdo a los retos que vayan plan-
teando cada una de las tarjetas. Este cuadro
ensamblable, contiene divisiones superficiales
internas que forman 9 cuadrados pequefios que
sirven de guia.

Flecha adelante: Esta flecha ayuda a Colby a
avanzar un paso hacia adelante, que correspon-
de a un cuadro del tapete, hacia donde estén
direccionados sus ojitos.

Flecha a la derecha: Esta flecha ayuda a Colby a
girar hacia la derecha con un angulo de 90°, no
importa en el lugar en el que se encuentre.

Flecha a la izquierda: Esta flecha ayuda a Colby
a girar hacia la izquierda con un angulo de -90°,
no importa en el lugar en el que se encuentre.

Flecha hacia atras: Esta flecha ayuda a Colby a
retroceder un paso, que corresponde a un
cuadro del tapete, es decir, regresar hacia atras
una casilla, segin hacia donde esté apuntando
su colita.
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N

Veamos un ejemplo:

Es importante que cada tarjeta se organice, de forma que el nimero del reto marcado en la

parte inferior de la misma se ubique hacia abajo, como se observa a continuacion, lo cual le
permitira ubicar cada elemento del kit.

Numero de la
tarjeta

b ¢

Fichas de programacion del kit Colby el raton

Solucion del reto anterior
manteniendo la direccionalidad
en las fichas de programacioén.

Reto con Colby el raton programable

g
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Sigamos con nuestro trabajo en equipo!! Manos a la obra

No olvides que se formaran equipos de 3 y 4 nifios, los cuales en cada reto cambiaran de rol con el
fin de que haya movilidad en el proceso de analisis y aplicacion de las nociones espaciales. Veamos
cuales son los diferentes roles y sus funciones:

Ensamblador: arma el tapete del kit con todos los elementos de acuerdo a lo que indica la ficha del
reto: ubica a colby, el queso, los tuneles y los separadores. Este rol lo asumiran todos los nifios para
que participen en el armado del tablero y demas elementos del escenario.

Programador: analiza el reto y propone la solucion usando las fichas de nociones espaciales. Este
rol sera asumido por dos integrantes del equipo.

Ejecutor: sigue las secuencias que el cantor emite usando los botones que se encuentran localizados
sobre la espalda del ratén y posteriormente presiona el botén Go para ejecutar la programacion.
Este rol sera asumido por dos integrantes del equipo.

Nota: En la seccion de anexos se encuentran las escarapelas imprimibles para que se asignen a los
nifios de acuerdo al rol.

Para evaluar...

Reconocemos la importancia de la evaluacion en los procesos pedagogicos, es por ello que le propo-
nemos estimado maestro la tabla de puntuacion que se encuentra enseguida de cada reto, los
cuales se evaluaran a través de varios criterios que nos indicaran el avance alcanzado por los nifios.

-~

Actividades
conectadas Para el desarrollo de los retos tenga en

cuenta las instrucciones dadas en el prime-
ro de ellos, pues aplican para los demas.

A tener en cuenta!!!

Card 1

+  Colby necesita llegar al queso; los nifios en el papel de ensambladores toman la tarjeta 1 de retos
y arma el tapete como se indica, ubicando a colby y el queso. Posteriormente los programadores
usando las flechas crearan la secuencia del recorrido para llegar a su objetivo, “el queso”, los
ejecutores activan las flechas de la espalda del raton robot para disponerlo a llegar a la meta. No
olvides que debe presionar el boton Go para ejecutar. A divertirnos, se dijo!!
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Recomendacion:

Las segundas oportunidades siempre educan!

Recuerda que existe un boton denominado “Clear” en la espalda de nuestro amigo robot, si deseas
repetir el ejercicio o borrarlo, debes activar esta opcion, asi mismo para crear nuevas instrucciones
para proximos retos.

Estimado docente, no olvides tu tabla de puntuacion para evaluar cada reto y cada equipo. Depende
de ti las oportunidades que das para ejecutar el ejercicio.

Solucién del reto:

Observar directamente el proceso y las acciones
Herramienta pedagogica 2- sesion 2: | realizadas por los estudiantes, asi mismo marcar
Identifica las nociones espaciales derecha, | con un visto el nivel alcanzado por cada
izquierda, adelante y atras mediante la | participante en la identificacion de las nociones
implementacion de los kit de robdtica: | espaciales mediante la programacion del kit de
Colby el ratén programable robdtica. Para ello se tendra en cuenta la escala
de valoracion respectiva a cada reto.

SRITERIDS DE EVAL LACION BE ACUERDO ¢Con qué facilidad el estudiante identifica la

AL RETO PROPUESTO "
nocién adelante?
Rubrica de Evaluacion Fecha:
Reto 1
Cod.| Nombresy apellidos | Con gran Con cierta Con relativa | Con Con gran

dificultad dificultad facilidad facilidad | facilidad

QO | (NO|O|H|WIN|~

-

OBSERVACIONES
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Solucion del reto: E>

RET02 |
¢Con qué facilidad el estudiante logra identificar las siguientes nociones espaciales para solucionar el reto?

Rubrica de Evaluacion

« o « ©

Cod. Nombres y apellidos §E gE %E % EE EE gE %B % §§

3| 23| S3| € | 22| 23| °3 | =3 £ | 22

= @ &= < o o = = o (=)

85 | 85 | 85 38 S 8s| 8% | 8% 8 S
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10

(OBSERVACIONES
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Solucion del reto:

Nota!

Profe! ten en cuenta que la solucion presentada anteriormente no es la Unica, asi que puedes
descubrir mas alternativas con los nifios.

Rubrica de Evaluacion

RETO 3 |
¢Con qué facilidad el estudiante logra identificar las siguientes nociones espaciales para solucionar el reto?

o o
< g S - < S5 S
1 =1 2 287 = c < 3 =1 =5 IS
God.| MNombresyapelldos | 6% |58 |§8 | 5 |53 | EE |58 [§8 | 5 |&®
®3 53 £3 8 e %3 c3 |3 8 T
S | € | §& < 5§79 S | S |S§= < §73
(SR} o © (SR} 8 o & (SRS [} oo 8 o8

Ol ~Nofo|s|wo] =

=3
o

OBSERVACIONES
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Aprendo y Aplico

iSolo para valientes!

En este momento los roles se intercambiaran de manera que quienes
fueron programadores pasa a ser RETADORES, o sea los creadores de
su propio reto, el estudiante que esté a la derecha del ensamblador 1
sera el programador y el que esté a la izquierda sera el ejecutor, asi
quien queda libre sera el ejecutor.

iProfe! pide a los nifios se organicen como se mencioné anteriormente
de manera que se dé solucion al reto propuesto.

Manos a la obra! Crea, inventa y desarrolla la solucién con el canto

b | b\_ indicado.

Rubrica de Evaluacion

&Con que facilidad el estudiante logra guiar el robot al objetivo?

Reto 4
Cod.| Nombres y apellidos | Con gran Con cierta Con relativa | Con Con gran
' dificultad dificultad facilidad facilidad| facilidad
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
OBSERVACIONES:
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-

I ,(;@5 Anexos

Anexo 1: Escarapelas para los roles de los estudiantes

PROGRAMADOR
L

~ EJECUTOR
\ y
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Anexo 2: Flechas del kit de robética




Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robética educativa 244




Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robdtica educativa 245




Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robdtica educativa 246




Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robdtica educativa 247




Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en roboética educativa 248



Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robdtica educativa 249

Anexo |. Herramienta pedagégica 3
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Herramienta
Pedagadgica Sesion 3

Empezo la Aventura

jBienvenid@ profe
a esta magica aventuna !

Disfrazarnos del ratén robot Colby nos hara vernos
fantasticos!! Imprime las orejas que se encuentran
en los anexos de la presente herramienta, colécalas
en la cabecita de tus estudiantes y con el siguiente
poema dirige la actividad que les permitira recordar
el uso de las nociones espaciales, desplazandose en
diferentes direcciones.
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Poema

COLBY COLBY M| RATON ’
MOVEDIZO POR DOQUIER

SALTA, SUBE, BAJA, SALTA

ADIVINA POR DONDE ES

SALTA ADELANTE

MUEVETE HACIA ATRAS /

NO DEJES QUE EL GATICO
TE PUEDE DEVORAR

DERECHA, IZQUIERDA
ADELANTE, ATRAS
ROBOT RATONCITO
INTELIGENTE SERAS

IZQUIERDA, DERECHA
ADELANTE, ATRAS

ADELANTE, ATRAS ‘
DERECHA, IZQUIERDA
ADELANTE, ATRAS

Actividades
Desconectadas

Tipos de robot

Es importante que los nifios
identifiquen las clases de robot que
existen, para ello los explicaremos
haciendo uso de las imagenes que se
muestran a continuacién, asi:

1. Movil:

Su principal funcién es trasladarse.

Figura 1.
wall-e, robot movil.

Nota. Adoptado de Flickr, 2009
(https://www.flickr.com/photos/hadock/4086987657)
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2. Androide: 3. Zoomorfico:

Imita o tiene forma de humano Se parece a algin animal

QOIS pggy

Figura 2 Figura 3. ™ >

Robot androide. Robot zoomorfico.

Nota. Adoptado de Pixabay Nota. Adoptado de Freepik
(https://pixabay.com/es/vectors/androide-rob%C3 (https://www.freepik.es/vector-gratis/composicion-redo
%B3tica-m%C3%Alquina-robot-150996/) nda-isometrica-mascotas-roboticas)

4. Industrial: 5. Hibrido:

Tiene una forma muy particular y Presenta caracteristicas combinadas
su funcion es servir en las de los anteriores robot

actividades en las empresas.

Figura 2 Figura 3.

Robot industrial. Robot hibrido.

Nota. Adoptado de Pixabay Nota. Adoptado de timetoast.com
(https://pixabay.com/es/illustrations/robot-m%c3%al (https://s3.amazonaws.com/s3.timetoast.com/public/upl
quina-rob%c3%b3tica-tecnolog%c3%ada-7925618/) oads/photo/11707620/image/b5651cc68df5b7c26ed991ac

39d9590a)
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ijVamos a practicar!

Ya conocimos los tipos de robots: zoomérficos, androides, méviles e hibridos,
ahora, es tu turno, a continuacién encontraras un rectangulo de color azul que
utilizaras para ubicar diferentes tipos de robots, para ello deberas extraerlos de
la ficha recortable: tipos de robots y pegarlas en el espacio correspondiente de
acuerdo a sus caracteristicas.



Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robética educativa 254

Ficha recortable: Tipos de robot

Actividades
Conectadas

Para dar continuidad a esta aventura revisa la guia tutorial de Lego Boost
disponible en:
https://drive.google.com/file/d/1fYs2c_2TK6Kj-fuT2DdR-9dvE7sdzAyr/view?u
sp=sharing

Ahora, haremos uso de una de las caracteristicas mas importantes de la
robotica educativa: el trabajo en equipo y con ello la comunicacion, usa tus
mejores estrategias para conformar grupos de 3 a 4 nifios.

Recursos requeridos para la actividad:

Tablets (3)
Kits de robdtica Lego Boost (3)

A tener en cuenta:

* Una vez organizados los grupos recuerda que debes entregar a cada grupo
el robot mévil armado.

» Sabemos que te gustaria proyectar lo que estas trabajando desde la tablet
a tus estudiantes, para ello te invitamos a instalar el software EasyMP
Network Projection en una de ellas, asi podras proyectar facilmente el cémo
se usa la aplicacion del LEGO BOOST.
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ACTIVIDAD 1

Es hora de enseiiar oy

Indica a tus estudiantes el kit de Lego Boost que consta de:
« El robot mévil creado con anticipacién

* El tapete

* La aplicacion instalada en la tablet asignada o en el celular

No olvides al presentar el robot moévil debes indicar que- de
encendido que también activa su conexion a Bluetooth para vincular la tablet
o el celular con el que trabajaran.

Conexion por bluetooth: conexion invisible que se hace sin alambres entre
dos dispositivos a cortas distancias.

Manos a la obra!

Es necesario que proyectes lo que se observara en la pantalla de tu
dispositivo para que los nifios en sus grupos también lo hagan siguiendo tus
indicaciones, activa la conexion mediante el video beam para ello.

Mi profe, vamos abrir la aplicacién desde la tablet, sigue por favor los pasos
que se describen a continuacion:

En la tablet busca y abre la aplicacion Lego Boost.

2. Presiona sobre la primera imagen, el carro robot.

3. Ahora ingresa al primer nivel.

4. Posteriormente activa el carrito presionando el botéon Move Hub de color
verde ubicado en la parte superior del mismo

5. Haz ingresado y ya puedes empezar a crear secuencias de desplazamiento
en direccion a la derecha, izquierda, adelante y atras.

Empieza a preguntar a tus estudiantes lo que ven en sus pantallas.

Seguidamente explica el funcionamiento del botéon “PLAY”, el cual ejecuta las
instrucciones programadas e indica con ejemplos como seria su aplicacion.
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iA tener en cuenta!

Es necesario permitir al nifio sacar las flechas en su pantalla a medida que
las indicas y les muestres que al unirlas al botéon PLAY, se produce el
movimiento del robot.

La aplicacion tiene tres niveles con diferentes retos, que aunque sencillos
deben ser resueltos usando las flechas para asi desbloquear mas fichas y
avanzar entre los niveles; el éxito del proceso depende del desarrollo de los
retos.

Sigamos con nuestro trabajo en equipo!! Manos a la obra

No olvides que se formaran equipos de 3 y 4 nifios, los cuales en cada reto
cambiaran de rol con el fin de que haya movilidad en el proceso de analisis y
aplicaciéon de las nociones espaciales. Veamos cuales son los diferentes roles
y sus funciones:

Ensamblador: arma el tapete del kit con todos los elementos de acuerdo a lo
que indica la ficha del reto: el carro robot y los obstaculos. Este rol lo
asumiran todos los integrantes del equipo de trabajo.

Programador: analiza el reto y propone la solucién usando las fichas de
nociones espaciales disponibles en el primer nivel del software de Lego Boost
instalado en un dispositivo mévil. Este rol lo asumiran todos los integrantes
del equipo de trabajo.

Para evaluar...
Reconocemos la importancia de la evaluacién en los procesos pedagogicos,
es por ello que le proponemos estimado maestro la tabla de puntuacién que

se encuentra en cada reto donde se medira el avance alcanzado por los nifios
a partir de varios criterios.

ACTIVIDAD 2

iHa llegado el momento de la diversion!, vamos a jugar con nuestro amigo el
carro robot, para ello lograremos algunos retos. jManos a la obra!!

A tener en cuenta!!!

Para el desarrollo de los retos tenga en cuenta las instrucciones dadas en el
primero de ellos, pues aplican para los demas.
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El carrito robot necesita llegar al globo de color rojo, toma la tarjeta 1 de retos, ubica
el tapete en una superficie plana, ahora coloca el carro robot en el punto de partida.
Posteriormente los nifios deben programar el recorrido apropiado para llegar a su
objetivo, “el globo”, para ello usara la flecha Adelante y presionar el botén Play para
ejecutar la programacion.

Recomendacion:

Las segundas oportunidades siempre educan!

Recuerda que se puede eliminar la programacién arrastrando y soltando las fichas
fuera de la secuencia o soltandolas en la parte inferior de la pantalla, asi mismo para
crear nuevas instrucciones para préximos retos.

Estimado docente, no olvides tu tabla de puntuacién para evaluar cada reto y cada
equipo. Depende de ti las oportunidades que das para ejecutar el ejercicio.

Solucion del reto:
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Rubrica de Evaluacion

TIPO DE EVALUACION
Herramienta pedagogica 3- sesion 2:
Identifica las nociones espaciales derecha,
izquierda, adelante y atras mediante la
implementacion del kit de robética: Lego
Boost

CRITERIOS DE EVALUACION DE ACUERDO ¢El estudiante intento utilizar otras

AL RETO PROPUESTO opciones antes de acertar con la
nocién adelante, para cumplir el
reto?
Fecha:
Cod. Nombres y apellidos si <Cules? NO

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10

OBSERVACIONES
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Solucion del reto:

Rubrica de Evaluacion

Seleccione el grado de dificultad que presentd el nifio para identificar la nocién espacial atras

Fecha:

. Con gran Con cierta Con relativa Con Con gran
Cod.| ~ Nombresy apellidos diﬁcﬁltad dificultad facilidad S | renid
1
2
3
4
5
6
=
8
9
10

OBSERVACIONES:

\
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Solucion del reto:

Rubrica de Evaluacion “

Seleccione el grado de dificultad que presento el nifio para identificar la nocion espacial
izquierda con las flechas respectivas en la aplicacion.
Fecha:

: Con gran Con cierta Con relativa Con Con gran
Cod.| Nombres yapellidos | 0 8% dificultad facilidad fachis! | faciatad
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
OBSERVACIONES:
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Aprendo y Aplico

Solo para Valientes!

En este momento los nifios planean su
propio reto y se convierten en
RETADORES, una vez definido con
claridad el ejercicio, actian como
PROGRAMADORES para dar una
solucién usando la aplicacion de LEGO
BOOTS.

Rubrica de Evaluacion

¢Con que facilidad el estudiante logra guiar el robot al objetivo? ’

Fecha:
- Retea ]
Cod.| Nombres y Apellidos| Con gran Concierta | Conrelativa |Con Con gran
dificultad | dificultad facilidad facilidad| facilidad

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

OBSERVACIONES:

~
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Anexo 2. Tipos de Robots

ROBOT MOVIL
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ROBOT
ANDROIDE
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ZOOMORFICO
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ROBOT HIBRIDO
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INDUSTRIAL
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Anexo 2: Fichas para la actividad desconectada
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Fichas recortables para el desarrollo de la actividad:

PROGRAMADOR
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Anexo 5: RETOS
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Herramienta
Pedagdgica Sesion 3

[ Dirigida a:

Poblacién Se aplicara con: Duracién: | 4 horas de clase
Docentesde | Nifios de 5 afios correspondientes a 3
transicion de edad horas y 20 minutos

que se ejecutaran en
dos jornadas
pedagdgicas.

Ayudas Anexo: Kit de robética Colby el raton programable con todos sus

didacticas elementos, Obstaculos.

disponibles: Recortables para la historia “Los tres cerditos”

(anexos)

Empezo la Aventura

jBienwenid@ pnofe
a esta magua aventuna !

Esta aventura comienza en un bosque muy muy lejano, atravesaremos
montafas y rios, lagos y cascadas para descubrir historias mientras conocemos
interesantes personajes.

Profe: invita a despertar la imaginacién de sus nifios, llévalos a abordar la
canoa que los transportara hasta la primera montafia en donde se encuentran
la granja de los tres cerditos.

Comparte con tus nifios el siguiente recurso multimedia para traerlos a
contexto:

Video: https://www.youtube.com/watch?v=K5ZU8QVQELk
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I F Actividades
Desconectadas

Colby, se ha convertido en Lobo y esta en busca de los tres cerditos, ayuda
a disfrazarlo para que comience con su aventura, para ello usa las orejitas
y la cola imprimibles que se encuentran en la seccién de anexos.

Profe, necesitaras conformar grupos de 2 o 3 personas, usa tus mejores
estrategias. Puedes imprimir el disfraz de Lobo, los personajes y los
elementos de la historia, disponibles en la ficha de recortables de los
anexos, asi tus estudiantes podran decorar y recortar para personalizar a
Colby y comenzar la aventura de Colby Lobito y los tres cerditos.

Figura 1
Imprimibles de la historia

Nota. Adoptado de Teachersmag.com, 2020 (
http://teachersmag.com/posts/three-little-pigs-paper-standees-houses-template)

Actividades
Conectadas

A tener en cuenta: Mi querido profe, ha llegado el momento de practicar
lo aprendido con los nifios, para ello les presentaras varios retos a los
cuales deberan dar solucién. Utiliza la tabla de puntuaciones que se
presenta por cada reto, asi mismo ten presente que su solucién puede
tomar varios caminos. También es importante que comentes a los nifios
que los arboles que se han recortado de las fichas imprimibles de los
anexos se utilizardn como obstaculos en el recorrido y deberan
esquivarlos.

Para el desarrollo de los retos tenga en cuenta
el primero de ellos, pues aplican para los

trucciones dadas en
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Reto 5:

Colby lobito esta en el bosque en busca
de los tres cerditos, inicialmente debe
llegar a casa del cerdito menor, su casa
es de paja, ayudalo a realizar su
recorrido y una vez ahi, sopla, sopla y
sopla, asi su casa derribaras y al cerdito
encontraras.
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Reto 6:

Colby lobito esta en el bosque en busca
de los tres cerditos, inicialmente debe
llegar a casa del cerdito menor, su casa
es de paja, ayudalo a realizar su
recorrido y una vez ahi, sopla, sopla y
sopla, asi su casa derribaras y al cerdito
encontraras.

Card 6

Solucién del Reto:
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Bastante complicado

Muy complicado

Moderadamente
complicado

Algo complicado

Nada complicado

Bastante complicado

Muy complicado

Moderadamente
complicado

Reto 2

¢Con qué frecuencia el nifio acerté cuando tenia que moverse adelante, a la izquierda

Algo complicado

Nada complicado

o~
2
2
K}
~
g Bastante complicado
B
S 2| Muy complicad,
3 é % uy complicado
s & 9 Moderadamente
2 5 complicado
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3 § Algo complicado
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Reto 7:

Lo que Colby lobito no sabe es que en la
familia un constructor se ha preparado y
con ladrillo y cemento una casa ha
levantado, pero veamos si soplando al
cerdito nacho ha llegado. ¢ TU qué crees?

Solucién del Reto:
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Bastante complicado

Muy complicado

Moderadamente
complicado

Algo complicado

Nada complicado

Bastante complicado

Muy complicado

Moderadamente
complicado

Algo complicado

Nada complicado

Bastante complicado!

.. % Muy complicado
4 :
= o
o o
& 'g Moderadamente
‘5 complicado
8
2

Algo complicado

Reto 3
¢Con qué frecuencia el nifio acertd cuando tenia que moverse adelante, a laizquierday a la derecha

para solucionar el reto?

Nada complicado

Nombres y apellidos de los estudiante
OBSERVACIONES

Rubrica de Evaluacion

CRITERIOS DE EVALUACION DE ACUERDO AL RETO
PROPUESTO
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Anexos

Anexo 1: Orejas y cola de lobo para disfrazar a Colby

on TeachersMag.com
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Anexo 2: Ficha de imprimibles

on TeachersMag.com
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on TeachersMag.com
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Anexo K. Herramienta pedagodgica 5

p'-----.-......’
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Herramienta
Pedagdgica Sesion 3

‘Poblacion Dirigida a; Sﬁe,aliCaré Duracién: | 4 horas de clase

Docentes con: Nifios de 5 correspondientes
de afios de edad a3 horas y 20
transicion minutos que se
ejecutaran en
dos jornadas
pedagogicas.
Ayudas Anexo: Kit de robédtica Lego Boost con todos sus elementos,
didacticas Obstaculos, tablet con software Lego Boost.
disponibles: Aplicacion EasyMP Network Projection para proyectar desde
(anexos) la tablet con el video beam.
Recortables para la historia “El rey Arturo”

Empezo la Aventura

j Bienvenid@ pnofe
a esta magica aventuna !

Estimado docente habla un poco sobre la siguiente historia:
“Esta es la historia de un valiente guerrero llamado Arturo, el
unico que puede extraer la espada Excalibur de la roca y que
lo convierte en Rey, él pelea junto a Merlin quien le ayuda con
su magia a liberar al reino de los malvados junto a la guerrera
Guinevere que luego se convierte en su amada esposa”

Ahora comparte con tus nifios el siguiente recurso multimedia
para traerlos a contexto:

Video: https://youtu.be/BPfuEWcNMBY
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I (”” % Actividades
_ Desconectadas

El carro robot de Lego Boost, se ha convertido en el caballo de cabalgata
del Rey Arturo y esta en busca de la espada de Excalibur, para ello debe
recorrer el reino pero no sabe que se encontrard con peligros
inimaginables, dragones, serpientes y ogros que haran su recorrido mucho
mas dificil, pero aqui estds Tu para ayudarle a programar y encontrar los
caminos mas faciles.

Profe, necesitaras conformar grupos de 2 o 3 personas, usa tus mejores
estrategias para organizar los equipos de trabajo. Puedes imprimir el
disfraz del caballo, Arturo, los personajes y los elementos de la historia,
disponibles en la ficha de recortables de los anexos, asi tus estudiantes
podran decorar y recortar para personalizar al carro robot y comenzar la
aventura del Rey Arturo.

Figura 1
Imprimibles de la historia

Nota. Adoptado de Freepik

Actividades
Conectadas

A tener en cuenta: Mi querido profe, ha llegado el momento de practicar
lo aprendido con los nifios, para ello les presentaras varios retos a los
cuales deberan dar solucién. Utiliza la tabla de puntuaciones presentada
para cada uno de ellos para evaluar, asi mismo ten presente que su
solucién puede tomar varios caminos. También es importante que
comentes a los nifios que los dragones que se han recortado de las fichas
imprimibles de los anexos se utilizaran como obstaculos en el recorrido y
deberan esquivarlos.

Para el desarrollo de los retos tenga en cuenta las instrucciones dadas en
el primero de ellos, pues aplican para los demas.
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Reto 5:

Muchos caballeros han intentado sacar
la espada de la roca, pero Excalibur no
sera de cualquiera, ella espera
pacientemente al rey que habrda de
portarla por siempre, pero su Unica
condicion es que buen programador sea
para que a los dragones no impidan esta
gran odisea.

Solucién del Reto:
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Reto 6:

Arturo esta en problemas, necesita
encontrar al mago Merlin para que con
sus poderes y su sabiduria pueda librar
la batalla en contra del enemigo.
Ayudalo en este recorrido y asi el reino
salvara.
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Reto 7:

Ginebra ha sido raptada por los
dragones, Arturo tiene que salvar a su
amada pero debe evitar despertar al
dragon  dormildn o  molestar al
lanzallamas. Ten mucho cuidado y
ayuda a Arturo en esta nueva aventura.
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Anexos

Anexo 1: Ficha de imprimibles




Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robdtica educativa 297

Anexo 2: Ficha de imprimibles
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Anexo L. Rubrica de evaluacion segun actitudes y comportamiento de los nifios.
Escala de valoracion empleada al evaluar las dos interfaces: Colby y Lego Boost de acuerdo a las

categorias y subcategorias.

ESCALAS DE VALORACION SEGUN CATEGORIAS Y SUBCATEGORIAS DE
DESEMPENO, INTERACCION SOCIAL Y USABILIDAD EN LA IMPLEMENTACION DE
LA CAJA DE HERRAMIENTAS MAGICBOX

CATEGORIA

DESEMPENO

Intension de éxito: indica el nivel de desempefio obtenido por los nifios al resolver el reto
con éxito, escala de valoracion:

1

2

3

4

Muy baja - No
han logrado

Baja - Ha logrado
muy poco.

Moderada - Ha
usado algunas

Alta - Ha
superado el uso

Muy alta -
Logré cumplir

cumplir el reto nociones de las nociones | el reto
espaciales espaciales
alcanzando logrando llegar
completar la maés alla de la

mitad del reto

mitad del reto

Tasa de éxito: calcula la proporcion de tareas completadas con éxito por los nifios por reto

NuUmero de intentos antes de resolver el reto: calcula el dato numérico de las veces
requeridas antes de resolver con éxito el reto

Duracidn de la interaccion con éxito: calcula el tiempo que demoro cada nifio en resolver

el reto con éxito

Aprendizaje autonomo: mide la medida en que el nifio necesito de la ayuda de la docente
para resolver el reto, escala de valoracién:

1 2 3 4 5
Muy baja - Logré | Baja - Logré el | Moderada - Alta - Logré el | Muy alta -
el reto, solo en reto con gran Logré el reto reto con la Logré cumplir
completa ayuda por parte | con mediana minima el reto sin ayuda
colaboracion con | de la docente. ayuda de la colaboracion de | de la docente
la docente docente la docente
CATEGORIA INTERACCION SOCIAL
Colaboracioén

1 2 3 4 5
Muy baja - No Baja - La Moderada - Alta - Muy alta - La
hay colaboracién | colaboracion es | Existe cierta Colaboran de colaboracion es
efectiva limitada. colaboracion manera efectiva | excelente.

en equipo.

Trabajo en equipo

1 2 3 4 5
Muy baja -Se Baja - Moderada - Se | Alta - Trabaja | Muy alta -
muestra apatico a | Minimamente cumple conel | en equipo de Trabaja en
trabajar en participa cuando |trabajo en manera equipo de
equipo tiene que trabajar | equipo pero de |significativa manera

en equipo una manera excepcional
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bésica, sin
acelerar los
resultados.
CATEGORIA USABILIDAD
Percepcion de los nifios sobre facilidad de interaccion con el robot
1 2 3 4 5
Muy baja - Con | Baja - Con Moderada - Con | Alta - Con Muy alta - Con

gran dificultad
logro interactuar
con los elementos
fisicos y l6gicos
del robot

dificultad logré
interactuar con
los elementos
fisicos y l6gicos
del robot

cierto nivel de
dificultad logro
interactuar con
los elementos
fisicos y l6gicos
del robot

facilidad logré
interactuar con
los elementos
fisicos y l6gicos
del robot

gran facilidad
logro interactuar
con los
elementos
fisicos y l6gicos
del robot

Dificultad técnica: ver manejo de conexion por bluetooth, exactitud en el
lego generaba confusion y en Colby el

ensamble fue dificultad.

movimiento de

1 2 3 4 5
Muy baja - El Baja - El robot Moderada - EI | Alta - El robot | Muy alta - El
robot no presenta | presenta un nivel |robot presenta | presenta robot presenta
dificultades minimo de ciertas bastantes demasiadas
técnicas dificultad técnica | dificultades dificultades dificultades

técnicas técnicas técnicas

Imitacion: Registra la frecuencia con que los nifios imitan al robot para reconocer las
nociones espaciales y tener éxito en el reto

1 2 3 4 5
Nunca Casi nunca A veces Con frecuencia | Siempre

Rdbrica de evaluacion para Colby el ratén programable con el grupo 1.
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RUBRICA DE EVALUACION SEGUN CATEGORIAS Y SUBCATEGORIAS DE DESEMPENO, INTERACCION SOCIA Y USABILIDAD EN LA IMPLEMENTACION DE LA CAJA DE HERRAMIENTAS MAGICBOX

Instrucciones: Se debe observar el comportamiento y actitudes de los nifios respecto a las categorias y subcategorias planteadas durante el desarrollo de los retos propuestos en cada una de las herramientas

pedagdgicas de la caja de herramientas MagicBox, para luego indicar la valoracién asignada a cada uno de los participantes siguiedo la escala de valoracién pertinente

RETO 3

CATEGORIA DE

USABILIDAD

uoieW|

©01UI9} PeYNI

3p peplfioe} e| 21qos
soulu so| ap uodadiad

CATEGORIA

DE
INTERACCION

SOCIAL

odinba us ofeqeu|

uoIEeIoge|0)

CATEGORIA DE DESEMPENO

:owouojne afezipaidy

(soanuiw)
U0I22eJ31UI B 3P UOIEINg

SOJUlluUl 9P OJLWNN

011%9 3p ese|

011X9 3P UOISUBIU|

RETO 2

CATEGORIA DE

USABILIDAD

uoiveW|

€21U29] pelndyIa

3p peplfioe} e| 21qos
SOulU so| ap uoidadJad

CATEGORIA

DE
INTERACCION

SOCIAL

odinba ua ofeqeus|

uoIEeIOqe|0)

CATEGORIA DE DESEMPENO

:owouoine afezipaidy

(so1nuiw)
uoldoeJa1Ul Bl 3P UQERINg

SOJUllUI 9P OJLWNN

011X9 3p ese|

01IXd 3P UOISUIIU|

RETO 1

CATEGORIA DE

USABILIDAD

uoeW|

£0JU2D} PEINIIA

UQIDBIIUI BP PEpI|Idey |
9400S SOUIU 50| 9p UQIddaIad

CATEGORIA DE
INTERACCION

SOCIAL

odinba ua ofeqes|

uoIEeIOqe|0)

CATEGORIA DE DESEMPENO

owouoine afezipuaudy

(so1nuiw)
uglddeJRIUI B 9P UQIERING

SOJUllUI 9P OJLWNN

011X 3p ese|

OMX9 3P UOISUIIU|

INTERFAZ
TANGIBLE DE

BOTON COLBY

COD. GRUPO 1

EC1
EC2

EC3
EC4

EC5
EC6

EC7
EC8




avaniavsn WOS | ON3dIN3SIA 30 VIHODILYD avanigavsn WI0S ON3dIA3S30 3d VIHOOILYD avanigavsn WDOS | ON3dINISIA 30 VIHODILYD

3QVI409ILy)  |NODIVHAINI 3QVI4093Ly)  |NOIIVHIINI 3QVI4093Ly) [NODIVELNI
id id id

YI4093L¥D YI4093L¥D VI40931VI

Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robdtica educativa 302




Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robdtica educativa 303

L uomejw|
o o
<< <T
=z 2 e21U291 peyndIya
S =
E § pepljoe) saiqos
S soulu so| ap uopdadiad
< = odinba ua ofeqeu]
o S =
S w9 =
S o
= g2 uoldeloqge|od
o S =
'9 =
o o :owouolne afezipaiady
=
i
% (soanuiwi)
um-' uolddeId1Ul B] 9P UoPEIN
uD_' SOl1uUa]ul 9P OJBWNN
a
=
= 011X ap ese |
G
[ W)
[—
S 01IXD 9P UQIsuUaU|
uopelw|
L b e
a o
=3 e31U291 peynda
pu—
§ g epl|ioey aiqos
® = peple) saq
S > soulu so| ap uopdaniad
a8 Z odinba us ofeqeu )
=35 =2
= g =
oI 9o
O = O uopeloqe|od
co = ’
=
o 8=
[SN)
o o :owouolne afezipauady
=
[58)
% (soanujiw)
A uolddeIa1Ul B] 9P UQIdEINg
L
S SO3Ua3ul 9P OJ2WINN
=)
=
= 01IXD 9p ese|
G
=
S 01IXD 9P uoIsualU|

CATEGORIA DE
USABILIDAD

INTERACCION

=
oc
o
(O]
&
<C
o

CATEGORIA DE DESEMPENO




Disefio e implementacion de una caja de herramientas apoyada en robotica educativa 304

Rubrica de evaluacion para Lego Boost con el grupo 2.
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RUBRICA DE EVALUACION SEGUN CATEGORIAS Y SUBCATEGORIAS DE DESEMPENO, INTERACCION SOCIA'Y USABILIDAD EN LA IMPLEMENTACION DE LA CAJA DE HERRAMIENTAS MAGICBOX
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Se debe observar el comportami

Instrucciones:

pedagdgicas de la caja de herramientas MagicBox, para luego indicar la valoracion asignada a cada uno de los participantes siguiedo la escala de valoracion pertinente
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