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RESUMEN

La creacion de un robot educativo que baila al ritmo de musica cultural es un proyecto enfocado
en fortalecer los conocimientos de los estudiantes de educacion basica sobre la diversidad
cultural en Ecuador, asi como en incentivar el aprendizaje de la informatica. Este robot permite
a los estudiantes aprender a programar y entusiasmarse con la construccion de diferentes
mecanismos robdticos. Para su desarrollo se utilizo la metodologia ADDIE, que incluye cinco
fases: Analisis, Disefio, Desarrollo, Implementacion y Evaluacion. En la fase de Desarrollo, se
aplican conceptos de programacion en Python para dota Se ha propuesto una serie de
estrategias para que los docentes puedan utilizar este robot educativo en el aula, promoviendo
tanto la apreciacion cultural como el aprendizaje de la programacion. Como conclusion, este
proyecto tiene el potencial de contribuir significativamente al sistema educativo, facilitando la
divulgacion y promocion de las diversas culturas del Ecuador y fomentando en los estudiantes
el conocimiento y la apreciacion de las tradiciones. Se espera que este proyecto a futuro sea la
base inicial para un proyecto de investigacion el cual ayude a medir la influencia de la robotica
educativa, el impacto de la tecnologia, esto permite considerar las multiples aplicaciones

educativas que esta herramienta puede ofrecer.

Palabras clave: Robdtica educativa, Informatica, Python, Robot Hat, Raspberry Pi,

Innovacion Educativa.



ABSTRAC

Abstract
The Compositional analysis of the lexis of the couples of the camival of Guaranda aims
to analyze the lexis of the couples of the city of the etemal camivals through componential
study, guided by the research of Laura Hidalgo Alzamora, who contmbutes a collection
of popular literature facilitating the study of the lexis.
The work was done with a gualitative approach given that the area of knowledge is
framed m the lingmstic sciences and focuses on interpretation. The modality or research
design was characterized as non-experimental because no variable was controlled. The
research 1s diagnostic, exploratory, and descriptive i terms of level and scope. The
sample is non-probabilistic due to the choice of 20 lexis from the book "Coplas del
carmaval de Guaranda™ by Laura Hidalgo, with the help of diagrams and tables for the
componential analysis and lexical field.
After concluding the analysis. it was found that the lexis is primarnly present in the
couplets that belong to the themes of humor, jokes, gallantry, mischief, food, love,
marriage, and women. On the other hand. in the semantic fields, they broadened the
understanding based on the crganization and stucture of the lexies to understand and
differentiate the meaming of the terms within the connotative and denotative context. In
addition. it was determuined that the couples of the cammival of Guaranda are part of the
idenfity and tradition of the city.
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CAPITULO 1

1.1 Introduccion

Las Tecnologias de la Informacion y la Comunicacion (TIC) han cobrado gran relevancia en
el &mbito educativo de todos los niveles. Es fundamental comprender su aplicacion dentro del
aula, asi como la formacién que ofrecen a los docentes, quienes juegan un papel crucial al
implementar estas tecnologias. Las TIC permiten digitalizar el proceso educativo, convirtiendo
a las personas en agentes de cambio social, dada la creciente importancia de la informatica en
la sociedad actual.

Por lo tanto, la incorporacion de la tecnologia en la educacion es vista como una estrategia
clave que facilita nuevos descubrimientos y fomenta la evolucion constante del aprendizaje.
Este incremento en la presencia tecnoldgica ha impulsado iniciativas educativas orientadas al
desarrollo de habilidades en programacion y pensamiento computacional desde edades
tempranas, permitiendo la incorporacién de actividades de aprendizaje con robots y
fortaleciendo el vinculo con la tecnologia. Este avance ha promovido técnicas y métodos de
ensefianza activos, como la roboética, que mejoran los contextos de aprendizaje.

El cual la robdtica como disciplina, estimula el interés de los estudiantes y facilita gradualmente
el desarrollo de un pensamiento logico. Para lograrlo, se emplean retos, proyectos y
experimentos vinculados a la realidad en la que los estudiantes estdn inmersos. Esto abre
posibilidades para consolidar propuestas formativas en el ambito educativo.

La musica, como manifestacion artistica, facilita la expresion de ideas, emociones y
experiencias de una sociedad. El arte musical combina elementos que, a través de la escucha,
acercan a los oyentes a la cultura de un pueblo, generando emociones y sentimientos
compartidos. Por ello, puede considerarse una base fundamental para el establecimiento del
diadlogo intercultural.

Por lo que la educacion a través de la musica es también una educacion en valores, ya que
fomenta el didlogo cultural y permite desarrollar competencias culturales y artisticas. Al
incorporar estos conocimientos en el aula, se crea un ambiente de respeto que favorece el
intercambio cultural y enriquece el aprendizaje de todos los estudiantes.

El presente proyecto de robodtica se enfoca en la construccion de un robot capaz de realizar
movimientos de forma auténoma, aplicando los principales conceptos y caracteristicas de un
algoritmo. Este robot emula los movimientos de un bailarin al ritmo de la musica. La intencion
del proyecto es implementar este recurso en distintos grupos de estudiantes, demostrando asi
la gran importancia de la tecnologia en las escuelas (Orozco, 2016).

Partiendo de la tecnologia robdtica demuestra un gran potencial e impacto para resolver
diversas problematicas en diferentes areas. Resulta interesante como, a través de este tipo de
proyectos, podemos llegar a las personas de una manera entretenida, facilitando asi la difusion
cultural de forma atractiva y dinamica.

Entre las diferentes danzas existentes, es evidente que el robot destacara, teniendo en cuenta la

musica, vestimentas, pasos, y coreografia que contribuye a cada una de ellas. Aumentando asi
un valor cultural de gran importancia, puesto que en el pais prevalecen las disimiles
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comunidades. Uno de los escenarios que mas se desea destacar es el origen de aquellas fiestas
que realiza cada una de ellas tradicionalmente, ya sean de motivo religioso o un baile regional.

Conociendo asi diferentes estrategias que podrian beneficiar la preservacion de las culturas,
aquellas pueden procurar el interés de la juventud de manera natural, es decir aprovechando el
boom tecnologico, se podria llegar a despertar cierto interés en cada uno, animando asi a través
de videojuegos, o a través de un dispositivo movil.

Asi como el baile genera un sentimiento de alegria, el robot bailarin despertaria el interés de
los estudiantes en conocer mas sobre la cultura, investigando asi su historia y fortaleciendo sus
conocimientos con mayor congruencia, y vigorizando con diferentes trabajos relacionados a
esa idea, mejorando el objetivo del proyecto junto a una mezcla con la tecnologia (Segura et
al., 2017).

En este sentido, la relevancia de esta investigacion se evidencia en la contribucion de la robotica
a la preservacion y difusion de la cultura. La aplicacion de inteligencia artificial en la creacion
de un robot bailarin no solo subraya un mayor potencial innovador de la tecnologia en el &mbito
artistico, sino que también invita a reflexionar sobre la interseccion entre tradicion y
modernidad. Como senala Turkle (2011), la relacion entre humanos y robots va mas alla de lo
técnico, pues tiene implicaciones culturales y socioldgicas que merecen un analisis critico.

El robot se presenta como un nuevo método de ensefianza y aprendizaje que ayudard a nifios y
adolescentes a conocer mejor la gran diversidad cultural de nuestro pais. Ademas, el robot
puede ser reprogramado tanto en sus movimientos como en los mensajes de bienvenida que
transmite.

1. 2 Antecedentes

Partiendo de la tecnologia robotica, se evidencia el gran potencial e impacto que esta tiene para
resolver diversas problematicas en distintas areas. Resulta interesante como este tipo de trabajo
puede llegar a las personas de manera entretenida, facilitando la difusion cultural de forma
atractiva. Ademas, se orienta hacia la experiencia con nuevos algoritmos de inteligencia
artificial, simulando comportamientos y movimientos precisos para identificar rutinas, lo cual
contribuye exitosamente en diferentes dmbitos. Como se muestra en la Figura 1, los nifios
disfrutan de la interaccidn con esta nueva tecnologia.

Figura. 1 Robot bailarin implementado en clase

Nota: Robot bailarin puesto a prueba en México por Jonathan Rossiter (2017).

Raul Ibarra, M. Arteaga y Patricia Maya (2003) realizaron un estudio denominado “Un
ambiente de aprendizaje con la robdtica pedagdgica” en Espafia, en la Universidad de
Salamanca, debido a las necesidades de las nuevas tecnologias, con el objetivo de conocer los
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procesos cognitivos que se presentan con el aprendizaje de la robdtica utilizando una interfaz
conectada a un ordenador. Como resultado, esta investigacion integrd distintas areas del
conocimiento y mostré de manera practica la relacion entre las ciencias y las artes. El disefio
de herramientas con la participacion de docentes y estudiantes permitio la reflexion en la
construccion del conocimiento interno.

Por otra parte, Manuel Nevarez (2016), de la Universidad Catolica del Ecuador, evidencié en
su investigacion que la robotica educativa, como herramienta de aprendizaje, fortalece el
aprendizaje colaborativo y facilita la organizacion de grupos de trabajo. Ademas, permite el
uso de la tecnologia en la gestion del conocimiento, lo que ayuda al docente a ampliar su campo
de accion en la generacion eficiente de conocimiento en el aula. De esta manera, se logran
resultados de aprendizaje mas acordes con la realidad actual, en la que la tecnologia forma
parte de las actividades cotidianas.

La investigacion realizada por Pitti Patifio, Curto Diego y Moreno Rodilla (2010), titulada
"Experiencias construccionistas con robotica educativa", tuvo como objetivo impartir talleres
a nifios y adultos a partir de la construccion de robots con Lego NXT en el Centro de
Tecnologias Avanzadas de Salamanca desde octubre de 2006. El estudio reveld cuatro aspectos
clave: creatividad, autoestima, concentracion y disciplina, asi como el trabajo en equipo. Los
estudiantes mejoraron sus capacidades creativas al crear, construir € imaginar acciones, lo que
generd motivacion para realizar las actividades. Al principio, los estudiantes eran timidos, pero
con el tiempo aument6 la confianza entre ellos, ya que descubrieron que podian construir
robots, una tarea que inicialmente consideraban dificil. A través de la perseverancia y el deseo
de aprender, pudieron resolver problemas y, finalmente, se agruparon para asignarse roles y
funciones dentro del equipo, con el objetivo de fomentar la colaboracion.

Por otra parte, el proyecto Steps to starting a LEGO robotics program propone que en la escuela
se puede utilizar a-la robdtica como el organizador ideal para reforzar el proceso cientifico y el
fundamento de las matematicas, también permite al profesor introducir los conceptos de
integracion de sistemas, control digital y disefio innovador (Carnegie Mellon's Robotics
Academy, 2014).
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1.3 Planteamiento del Problema

La cultura es lo que distingue a cada individuo, pero no esta suficientemente integrada en la
educacion, ya que no se le otorga la importancia que merece, lo que dificulta el conocimiento
profundo de cada una de ellas.

En Ecuador, se puede evidenciar la existencia de diversas culturas, muchas de las cuales los
estudiantes desconocen, lo que puede llevar a la discriminacion. “La cultura ecuatoriana es el
conjunto de tradiciones, costumbres, artes y creencias que caracterizan a la sociedad e identidad
de esta nacion. Salvaguardar y difundir el acervo cultural fortalece la unidad nacional, educa a
las nuevas generaciones y promueve el didlogo intercultural”. Por lo tanto, es crucial que, desde
temprana edad, los estudiantes identifiquen sus raices y aprendan a valorar su cultura
(Ministerio de Cultura y Patrimonio, 2017).

La presente investigacion se centra en la problematica arraigada en torno a las culturas étnicas
de la nacion. Es evidente que las escuelas no profundizan lo suficiente sobre la importancia de
comprender o conocer las raices de cada individuo. La realidad es que la mayoria de los
estudiantes actuales carecen de conocimientos sobre la lengua nativa del pais, como el kichwa,
también la vestimenta, costumbres de cada etnia.

Esta incomprension se refleja en los efectos visuales, principalmente en instituciones
educativas privadas, donde la discriminacion prevalece debido al escaso reconocimiento o
valoracion que se otorga a las diferentes etnias (Segura et al., 2017). Lo cual, en la mayoria de
los casos, a la intolerancia, lo que da lugar a la falta de respeto hacia los demads, generando
rechazo o un trato diferenciado. Estos problemas no solo se limitan al ambito social, sino que
también se extienden al terreno sexual. Las consecuencias de estas actitudes pueden ser
significativas, y van mas alla de simples palabras.

Tanto el agresor como el afectado pueden experimentar una respuesta emocional intensa que
desencadene situaciones mas graves. El agresor puede reaccionar con impulsos de agresion
hacia lo desconocido, actuando de manera irresponsable ante las posibles consecuencias. Su
interaccion con los demas se manifiesta a través de agresiones verbales, 6rdenes imperativas e
incluso actos fisicos violentos (Orozco 2016).

Es fundamental que se aborden estas problematicas con urgencia, promoviendo una educacion
inclusiva y respetuosa que valore y ensefie la diversidad étnica, fomente el entendimiento y la
tolerancia, y asi se eviten las graves consecuencias emocionales y sociales que surgen de la
falta de reconocimiento y respeto hacia las distintas culturas en las instituciones educativas
(Coba 2016).

La implementacion de recursos innovadores en la educacion, que promuevan la identificacion
cultural, genera un gran impacto en materias como Ciencias Sociales y Lenguaje en Educacion
Basica. Sin embargo, las herramientas utilizadas no siempre son innovadoras y tienden a ser
repetitivas, lo que desvia la curiosidad de los estudiantes y genera desinterés por conocer mas.
Este aspecto es relevante para comprender las tradiciones y fomentar la interculturalidad desde
temprana edad (Camacho et al., 2020).
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1.4 Justificacion

La cultura desempefia un rol fundamental en todos los ambitos de la sociedad. Las diversas
expresiones culturales de los pueblos, que abarcan tradiciones, creencias, artes, literatura y
formas de vida, constituyen el fundamento que nutre la diversidad, la convivencia pacifica y el
progreso humano. La cultura moldea la identidad de individuos y comunidades, transmite
valores de generacion en generacion y proporciona alternativas para abordar diversos
problemas sociales.

Fortalecer el conocimiento de las diferentes etnias presentes en nuestra nacion desde temprana
edad es crucial para la construccion de valores esenciales como el respeto, la identidad y el
reconocimiento, los cuales son fundamentales en el desarrollo integral de nifios y adolescentes
(Cruz, 2017). En este contexto, la implementacion de un robot bailarin en los distintos ciclos
escolares puede representar un cambio significativo. Esta herramienta educativa innovadora
tiene el potencial de transformar la percepcion y comprension de las diversas culturas del pais.
Al introducir de manera interactiva y atractiva la diversidad musical y cultural de las distintas
regiones del Ecuador, el robot puede generar una nueva vision en los estudiantes, fortaleciendo
su aprecio por la diversidad y promoviendo una mejor convivencia interpersonal entre ellos
(Isidro & Castro, 2016).

La innovacion tecnologica ha emergido como un factor determinante en el desarrollo
econdmico y social de las naciones. Su capacidad para transformar procesos, aumentar la
eficiencia y optimizar recursos permite a las organizaciones mantenerse competitivas en un
entorno global en constante evolucion. Ademas, la evolucion tecnoldgica ha creado nuevas
oportunidades para el desarrollo de productos y servicios que responden a las necesidades
cambiantes del mercado, impulsando asi el crecimiento sostenible y la generacion de valor.

La metodologia de investigacion es un componente esencial en el desarrollo de cualquier
estudio académico, ya que proporciona el marco estructurado y riguroso para abordar el
problema de investigacion de manera sistematica. A través de la correcta seleccion de métodos
cualitativos, cuantitativos o mixtos, se garantiza la recoleccion, analisis e interpretacion
adecuados de los datos, lo que permite obtener resultados validos y confiables.
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1.5 Objetivos

1.5.1 Objetivo General

Crear un robot bailarin para la identificacion de culturas a través de la musica.
1.5.2 Objetivos Especificos

Realizar un analisis bibliografico para la seleccion de las metodologias mas efectivas para la
implementacién del robot bailarin dentro del aula de clase.

Ensamblar un robot educativo bailarin utilizando un microcontrolador reprogramable,
sensores y actuadores.

Programar un robot educativo con un lenguaje de texto libre para lograr la movilidad del robot
seglin una tonalidad musical.
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CAPITULO 11

MARCO TEORICO
2.1 Estado del Arte

En el ambito académico, diversos trabajos han abordado la creacion de robots disefiados para
la interaccion cultural y la identificacion musical, aunque de forma limitada en el contexto
especifico de robots bailarines identificadores de musica cultural. A continuacion, se presentan
los principales estudios y proyectos relacionados con la construccion de robots en este campo:

Varios estudios destacan el uso de la robdtica como herramienta educativa para la ensefianza
de la cultura y las artes, particularmente en el ambito de la musica. Segun la investigacion de
Pitti Patifio, Curto Diego y Moreno Rodilla (2010), se demostrd que los robots educativos
pueden fomentar la creatividad, la autoestima y el trabajo en equipo entre los estudiantes. Estos
estudios, aunque centrados en la robdtica educativa, ofrecen una base importante para explorar
como un robot bailarin puede ser utilizado para ensefar musica cultural.

Por otra parte, la investigacion de la Carnegie Mellon Robotics Academy (2014) exploran como
la robotica educativa puede integrar sistemas musicales en sus programas. Estos proyectos
permiten a los estudiantes aprender conceptos de integracion de sistemas y disefio innovador
mientras interactiian con robots capaces de realizar tareas como identificar y reproducir musica.
Sin embargo, la propuesta de integrar el reconocimiento de musica cultural especifica atn es
un area emergente.

Al igual que en el campo de la innovacidn tecnolodgica aplicada a la cultura, estudios como el
de Isidro y Castro (2016) analizan como los robots pueden desempefiar un papel en la
preservacion y difusion de las tradiciones culturales. Si bien no se centran exclusivamente en
la musica, los enfoques sobre el uso de la robdtica para generar interacciones que promuevan
el entendimiento intercultural se pueden aplicar al concepto de un robot bailarin identificador
de musica cultural.

En cuanto a la creacion de robots especificamente disefiados para bailar, en Ecuador no existe
netamente una investigacion en el cual se haya creado un robot bailarin identificador de musica
cultural, No obstante, existen estudios que refuerzan conceptos y conocimientos mediante la
construccion de robots bailarines, como la tesis de Garcia y Nuafiez (2009). En este trabajo, se
desarrolld un robot comenzando con el disefio estructurado en planos, que sirvieron para
plasmar la idea inicial. Luego, el disefio se modeld en 3D con el programa “AutoCad”. Las
piezas fueron fabricadas con material de “balsa”, que se lijaron y cortaron. Ademas, se
detallaron los elementos implementados en el robot, su funcionamiento y posicion, y se
especifico el lenguaje de programacion utilizado, junto con los cddigos correspondientes a cada
componente.

La presente investigacion esta enfocada en la ejecucion de un robot que realice movimientos
de forma auténoma, aplicando los principales conceptos y caracteristicas de un algoritmo, el
cual tiene la capacidad de emular los movimientos de un bailarin al ritmo musical. El proyecto
se crea con la intencion de implementar este recurso en diferentes estudiantes, de manera que
se evidencie la gran importancia de la tecnologia en las escuelas.
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El disefio amigable del robot fomentara una mayor interacciéon de los estudiantes con ¢€l,
permitiendo su manipulacion para una mejor experiencia sin la necesidad de un adulto. Esto
aumentara las probabilidades de despertar la curiosidad de los estudiantes, quienes podran
realizar una pequefia investigacion y llevar a cabo tareas con el robot de manera divertida.

El filtro digital que extrae los diferentes tonos ayudaréd en el proceso de audio, permitiendo
crear un concurso de baile que destaque el trabajo individual de cada estudiante, obteniendo
resultados eficientes en un robot que realiza movimientos al ritmo de la musica (Orozco, 2016).

La robotica inicia un gran progreso de desarrollo tecnoldgico hacia la humanidad, alcanzando
metas que no se podia lograr afos atras, por eso mediante técnicas y metodologias aquel
impacto proveera la aparicion de robot dotados de una gran flexibilidad y capacidad de
adaptacion al entorno al que se desea disefiar.

El disefio y construccion del robot son fundamentales, ya que sus capacidades de movimiento
deben permitirle emular ritmos de baile. Ademas, debe ser controlado mediante una
comunicacion infrarroja desde una interfaz grafica. Esta comunicacion también debe ser
reemplazable por una interfaz de control, lo que mejoraria la interaccion con el robot. De esta
manera, se podrian complementar o sustituir funciones, obteniendo beneficios como mayor
productividad, calidad y seguridad.

En este momento, el robot permitird que el usuario tenga libertad de programacion, acceso a
material de apoyo y la capacidad de cumplir con diversas rutinas de movimientos solicitadas.
Con el apoyo de la programacion y librerias todo esto es posible. Se busca obtener un robot
que, mediante sus grados de libertad, ofrezca una mejor comunicacién inaldmbrica,
permitiendo el uso de un sistema auténomo e independiente.

Por lo que el manejo de la robdtica es una de las herramientas mas poderosas, ya que puede
generar resultados positivos en cuanto al interés de los estudiantes y la facilidad de manejo por
parte de los docentes. Ademds, mejora la relacion entre maestro y estudiante, fomenta la
comunicacion y favorece la participacion en clase (Coba, 2016).

2.2 Tecnologia Educativa

En la actualidad, la sociedad ha experimentado un cambio tecnoldgico (TIC), lo cual ha
convertido a la incorporacion de estas tecnologias en una necesidad educativa. Su
implementacidn orientara a las instituciones educativas a mejorar la calidad de los procesos de
ensefanza-aprendizaje (Cabero, 2003).

El cual las tecnologias de la educacion son muy significativas, ya que la incorporacion de
medios visuales y de comunicacidon genera procesos de ensefianza efectivos, proponiendo
nuevos métodos tecnoldgicos para destacar en los diferentes contextos educativos (Cabero,
2003).

La efectividad de los diversos medios en distintas ocupaciones garantiza un desarrollo que
demuestra que la ensefianza serd de calidad, orientando la formacion en conocimientos y
destrezas basicas hacia las nuevas tecnologias (Cabero, 2003).
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Este nuevo campo de didactica y organizacion escolar puede convertirse en un campo de
investigacion en el cual pueda ser entendible y confiable respecto a su entorno cientifico
(Cabero, 2003).

2.3  Innovacion Tecnolégica

La innovacion tecnoldgica es considerada un servicio que, dependiendo de las ventajas y
percepciones asociadas, implica un cierto riesgo al avanzar con un nuevo producto o servicio.
Esto presenta el potencial de ofrecer una alternativa para resolver problemas (Galicia, 2019).

El proceso de innovacion representa la transformacion de cambios nuevos, experimentando un
impulso tecnoldgico que asume una progresion ordenada hacia el descubrimiento tecnol6gico
(Galicia, 2019).

Este modelo de innovacién satisface las necesidades de la sociedad actual, lo que provoca la
busqueda de conocimientos y tecnologias que permiten la innovacion para abordar las
necesidades detectadas (Galicia, 2019).

Las innovaciones son esenciales para mejorar los procesos o0 equipos existentes, lo que implica
esfuerzos de desarrollo o investigacion (Galicia, 2019).

2.4  Herramientas innovadoras para la educacion

Las herramientas innovadoras para la educacion estan revolucionando el panorama educativo
actual. Con el desarrollo de las Tecnologias de la Informacion y la Comunicacion (TIC), se ha
logrado mejorar la interaccion entre los estudiantes y el contenido, lo que potencia el
aprendizaje. Estas herramientas permiten que el proceso de ensefianza-aprendizaje sea mas
dinamico y accesible, ofreciendo nuevas oportunidades para personalizar la educacion y
hacerla mas inclusiva. En este sentido, los sistemas de gestion de aprendizaje (LMS) como
Schoology y Edmodo facilitan la organizacion de cursos, el seguimiento del progreso y la
retroalimentacion, promoviendo un aprendizaje colaborativo y accesible para todos (Cabrera,
2020).

Otro avance significativo se encuentra en el uso de herramientas de colaboracion en linea, que
permiten la creacion de proyectos compartidos entre estudiantes y profesores, fomentando la
creatividad y el trabajo en equipo. Plataformas como Google Workspace y Microsoft Office 365
permiten a los estudiantes trabajar de forma conjunta, editando documentos en tiempo real, lo
que mejora la comunicacidn y eficiencia en la gestion de tareas y proyectos (Martinez, 2022).

La incorporacion de la gamificacion también ha sido una de las innovaciones mas notables en
el ambito educativo. A través de aplicaciones educativas que integran elementos de juego, se
logra captar la atencion de los estudiantes y mantener su motivacion alta. Estas herramientas
no solo facilitan el aprendizaje, sino que lo hacen mas entretenido y participativo, promoviendo
una experiencia educativa mas atractiva y efectiva (Vega, 2019).

En definitiva, las herramientas tecnoldgicas se han consolidado como recursos clave para
mejorar la calidad educativa, permitiendo la inclusion y ofreciendo nuevas formas de
interactuar con el contenido. No obstante, es crucial que su implementacion se base en un
enfoque pedagdgico adecuado que permita maximizar sus beneficios y garantizar que se
utilicen de manera efectiva en el aula (Diaz, 2021).
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2.5 Ludicay tecnologia

La ludica es una herramienta importante que debe aprovecharse de acuerdo con las distintas
situaciones que enfrentan los estudiantes a diario. Este enfoque ha permitido desarrollar
estrategias y modelos exitosos, que combinan juegos con creatividad para mejorar el
aprendizaje (Salazar, 2014). La aplicacion de la ludica en el aula genera una forma atractiva de
aprendizaje, desarrollando habilidades y fomentando actitudes positivas en diversas
asignaturas (Salazar, 2014).

Por lo que integrar la ludica en la ensefianza permite comprender la variedad de tipos de juegos,
como los tradicionales, los digitalizados y los videojuegos, que se basan en la interaccion entre
reglas y elementos del juego. No solo es importante el sistema de recompensas, sino también
como el estudiante se involucra activamente en el proceso (Andreu, 2000). La experiencia del
estudiante al alcanzar objetivos en el juego ludico evidencia una actitud de perseverancia y
compromiso, fortaleciendo diversas areas del aprendizaje (Andreu, 2000).

Puesto que los juegos, requieren comunicacion y activan mecanismos para el aprendizaje de la
lengua, ya que su dindmica es similar a la adquisicion de la lengua materna. Las reglas del
juego se negocian en clase o estan integradas en el programa, lo que permite la participacion
del estudiante y un aprendizaje practico del idioma objetivo (Andreu, 2000). Esta atmosfera
ludica facilita que cada alumno desarrolle sus propias estrategias de aprendizaje, ya sea con el
objetivo de practicar el idioma, divertirse o ganar el juego (Andreu, 2000).

La integracion de tecnologia con la ludica ha generado una mentalidad renovada en la
educacion, abordando problemas sociales y adaptandose a las necesidades de los estudiantes.
Este proceso de aprendizaje busca despertar el interés, la motivacion y la atencion de los
alumnos, logrando un aprendizaje mas significativo (Sabino, 2016).

2.6 Robotica Educativa

La robdtica es una tecnologia cuya aplicacion se ha extendido a diversos contextos, facilitando
y mejorando muchas actividades en el ambito educativo. En este entorno, los robots presentan
caracteristicas entretenidas y versatiles, permitiendo a los estudiantes explorar y conocer
nuevas experiencias de aprendizaje (Lopez & Sosa, 2013). Estos robots permiten a los usuarios
desarrollar una comprension critica y responsable de la tecnologia, enriqueciendo su
conocimiento a través del uso y la adaptacion de los dispositivos robdticos.

Permitiendo que el usuario puede realizar modificaciones en el disefio y construccion de cada
robot, dado que el andlisis previo permite conocer sus ventajas y limitaciones, facilitando una
adaptacion especifica a cada aplicacion educativa (Lopez & Sosa, 2013). Implementar un
enfoque de ensefanza-aprendizaje basado en la robdtica, junto con elementos ludicos, fomenta
un aprendizaje significativo. De esta forma, el estudiante participa de manera dindmica y
divertida, enfrentandose a retos que estimulan su desarrollo de pensamiento mediante
tecnologias integradas (Diaz & Gaviria, 2017).

La robotica también desarrolla en nifios y jovenes un pensamiento computacional que va mas
alla de la programacion y de proyectos especificos. Este enfoque integra los conceptos de
imaginar, disefiar, construir y programar, lo que permite al estudiante reflexionar sobre el
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producto final y realizar un analisis critico en relacidon con los requisitos y expectativas del
proyecto (Garcia, 2024). Este proceso fomenta una constante reflexion sobre la transformacion
de metodologias tradicionales, promoviendo una actitud exploratoria y el deseo de adquirir
conocimientos para resolver problemas de forma creativa (Gonzales, 2011).

Puesto que, al integrar la programacién en la robotica educativa, los estudiantes especializan
su aprendizaje mediante interacciones practicas, transformando el método tradicional y
promoviendo actividades que estimulan la exploracion y busqueda de conocimientos,
proporcionando una experiencia educativa mas activa y constructiva (Gonzales, 2011).

2.7 Robots Educativos

Los robots educativos son una herramienta de ensefianza para profesores y estudiantes, donde
con esa herramienta pueden atraer la atencion de los usuarios, generando mayor interés en los
estudiantes donde comienzan a plantearse objetivos encaminados a la manipulacion de una
herramienta y objeto (Castaio et al., 2005).

Actualmente un robot educativo cuenta con diferentes mdodulos de desplazamiento lineal y
modulos de rotacion, gracias a ellos se puede realizar diferentes configuraciones por lo que
permite solucionar problemas, o retroalimentar un tema (Castafio et al., 2005).

La historia de la Roboética va unida a la construccion de “artefactos”, con el fin de crear seres
humanos que descargasen a las personas de su trabajo. Pero la Roboética Educativa, creada en
1989 por Saldafio, se fundamenta en la creacion de robots cuyo fin es desarrollar, de manera
practicay didactica, las habilidades motoras y cognitivas del alumno, estimulando asi el interés
por la Ciencia. La Robotica Educativa persigue potenciar las discusiones que permitan
desarrollar:

e Habilidades sociales
e Respetar turnos de palabra
e Aprender a trabajar en grupos.

Por otro lado, la robdtica en el aula garantiza el descubrir, en los alumnos, que el aprendizaje
es divertido y aplicable a la vida cotidiana. En los alumnos de edades tempranas, se aumenta
la autoestima, por el atrevimiento a dar vida, aunque sea mecanica a algo inanimado (Alvarez,
2016).

En definitiva, mas alld de desarrollar el pensamiento analitico, con la robdtica se consigue
fortalecer al alumno mediante estimulos motivadores. Se dan cuenta de que, son capaces, que
pueden, y que no tienen que memorizar férmulas complicadas. La robética no es exclusiva para
“mentes brillantes™, ya que les conduce a desarrollar su cerebro, su gusto por determinados
temas, y, sobre todo, a desarrollar-potenciar su capacidad analitica (Alvarez, 2016).

Los robots disefiados realizan estimulos visuales y auditivos hacia los escolares, aquellos son

relevantes sobre el aprendizaje. Estos estimulos podran generar una interaccion en el cual el
usuario se sienta identificado (Patricio et al., 2019).
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Sobre la robotica educativa, Jacek Malec (2001) realiza un anélisis sobre su utilizacién en la
educacion clasificandola en dos tipos: “Robotica en educacion y robdtica para la educacion”.

Analizando el uso de los robots en el aprendizaje de robdtica y en la ensefianza de diversas
areas del conocimiento (Figura 2). También se estudian experiencias previas para determinar
el papel de la informatica en el aprendizaje, tanto de la robotica como a través de ella (Alvarez,
2016).

Figura. 2 Ciclo de enseiianza de la robotica educativa
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Nota: Ciclo de ensefianza de la roboética educativa Alvarez (2016).

2.8  Metodologia y estrategias para aplicar en la educacion

La introduccion de robots en las aulas resulta ser una herramienta pedagogica poderosa en
cuanto y en tanto genera entornos de aprendizajes que potencian necesariamente — entre otros
aspectos- la multi e interdisciplinariedad escolar, la exploracion, la interaccion entre los
conocimientos tedricos y su aplicabilidad practica, la creatividad de los estudiantes fomentando
sus capacidades de observacion, percepcion y sensibilidad, asi como el desarrollo de la
curiosidad y la imaginacion (Benavides et al., 2024).

Por lo que la robdtica educativa privilegia el aprendizaje inductivo y por descubrimiento
guiado, lo cual asegura el disefio y experimentacion, de un conjunto de situaciones didacticas
que permiten a los estudiantes. La robdtica pedagogia, por tanto, se inscribe, en las teorias
cognitivistas de la ensefianza y del aprendizaje. Este se estudia en tanto que el proceso de
construccion es doblemente activo. Por una parte, demanda en el estudiante una mayor
actividad de caracter intelectual; y por otra, pone en juego todas sus caracteristicas sensoriales.

Ademas, que promueve un nuevo formato de acercamiento al conocimiento, de una forma mas
proxima a la realidad de los estudiantes, permitiéndoles problematizar elementos del entorno
para lograr un aprendizaje mas complejo y significativo; e incluso reivindicando el valor de la
diversidad al buscar diferentes soluciones o alternativas a un mismo problema (Benavides et
al., 2024).

La aplicacion de la robotica educativa en la ensefianza ofrece mayores posibilidades para crear
una educacion mas interactiva e innovadora dentro del aula. Como menciona Nevéarez (2016),
"las computadoras como herramienta de aprendizaje, y los robots educativos se utilizaron como
recurso de aprendizaje en 1998, logrando vincular a jovenes y adolescentes". En Ecuador, el
Ministerio de Educacion, a través de un acuerdo ministerial, asigné tres horas semanales para
clubes escolares en los que se integrara la robotica educativa (p. 17).
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Por lo que integrar la roboética en la educacion promueve la practica, estimula el aprendizaje y
facilita la transferencia de conocimiento mediante actividades disefiadas para fortalecer
habilidades y desarrollar criterios en los estudiantes. Esta disciplina se centra en el disefio y
creacion de dispositivos y programas de ensefianza interactivos, como robots educativos, que
permiten a los estudiantes involucrarse en el estudio de diversas materias a través de la
experimentacion y el descubrimiento guiado. La robotica educativa ofrece un enfoque practico
y dindmico que transforma el aula en un espacio donde los estudiantes no solo adquieren
conocimientos, sino que también desarrollan habilidades analiticas y de resolucion de
problemas.

La Robdtica Educativa en la educacion conforma un elemento innovador con la inclusion de
elementos tecnoldgicos y hace que se rompan las brechas digitales. El desarrollo de estos
aspectos es relevante para el alumnado, aunque es necesario conocer las caracteristicas propias
del estudiante y adaptar el aprendizaje de la Robdtica a sus capacidades, habilidades, intereses
y aptitudes.

Los estudiantes necesitan parvularios innovadores, competentes y motivados para enfrentar los
diferentes cambios que existen en la actualidad que es la Tecnologia, por ende, los centros
educativos estan experimentando las nuevas realidades sociales que con el paso del tiempo van
cambiando, es por ello que el rol del docente del siglo XXI debe ser creativo, flexible, guia
mediador, adaptando nuevas formas de crear un ambiente de aprendizaje como: desarrollar,
incorporar y utilizar tecnologia como recurso tecnoldgico para que contribuya en el proceso de
ensefianza aprendizaje (Lisseth & Aide, 2022).

2.9  Microcontroladores para la educacion

La insercion de la robotica en el aula permite abordar un conjunto de contenidos vinculados
con la tecnologia, como aspectos mecanicos, electronicos y de programacion. No es casual que
el sistema educativo argentino haya incorporado en su disefio curricular contenidos vinculados
a la disciplina, como el surgimiento de una nueva orientacion técnica dirigida a la programacion
y la robdtica. Sin embargo, los costos de equipamiento, la complejidad de mantenimiento, los
conocimientos técnicos necesarios para su uso y un correcto aprovechamiento didactico del
recurso son limitantes para que la robotica llegue a todas las escuelas (Brio et al., 2022).

Al igual que la implementacion de proyectos de robotica educativa, resulta esencial seleccionar
adecuadamente las placas electronicas, ya que estas forman el nticleo de control que permite
programar, ejecutar y personalizar las funciones del robot. La eleccion de una placa especifica,
como Arduino, Raspberry Pi o algiin microcontrolador avanzado, determina tanto las
capacidades técnicas del robot como las oportunidades de aprendizaje que ofrecerd a los
estudiantes. Estas herramientas facilitan la ensefianza de conceptos clave en electronica, 16gica
y programacion, permitiendo a los estudiantes modificar y mejorar el robot segtin los objetivos
educativos establecidos (Brio et al., 2022).

Tal cual como lo define en estas caracteristicas:

e El desarrollo del robot educativo debe ser accesible en términos de costo, ademas de ser
reutilizable y actualizable para que pueda seguir adaptandose a las necesidades
pedagogicas y tecnoldgicas de cada institucion a lo largo del tiempo.

e La construccion del robot debe ser lo suficientemente sencilla para que pueda
implementarse directamente en las escuelas, sin requerir equipos o habilidades técnicas
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avanzadas. Este disefio practico facilitard la adopcion y el uso del robot en aulas de
diversos contextos educativos, promoviendo una experiencia de aprendizaje practica
para estudiantes y docentes por igual.

e El hardware y el software empleados en el robot deben ser de codigo abierto. Esto es
fundamental para fomentar una comunidad de mantenimiento y de creacién, en la que
se puedan intercambiar ideas, mejorar las funcionalidades existentes y desarrollar
nuevos modelos o versiones del robot.

Para cumplir con las caracteristicas definidas para el desarrollo del robot, se opta por el uso de
microcontroladores, los cuales representan una solucion viable y eficiente. Los
microcontroladores, entendidos como sistemas de placas integradas, no solo incorporan los
microprocesadores necesarios sino también la electronica y los firmwares esenciales para su
funcionamiento. Esta integracion permite que el robot funcione sin necesidad de conocimientos
técnicos avanzados, facilitando asi su uso en entornos educativos (Brio et al., 2022).

En tal sentido, existen microprocesadores conocidos y de relativo bajo costo que tienen acceso
a sensores y actuadores, pero que no cuentan con un conversor analégico - digital. Por lo tanto,
si se desea leer sensores analdgicos, como por ejemplo de luz, humedad, distancia, etc., se
deberia agregar hardware adicional y perder la mitad de los puertos de acceso que se dispone
para sensores. Ademas, esta solucion implica un desarrollo electronico de mayor complejidad.

En base a lo expuesto, el disefio del robot cuenta con dos placas de procesamiento. Por un lado,
dispone de un microprocesador que alberga el servidor web, permitiendo a los docentes
monitorear y configurar el robot, mientras que a los estudiantes les facilita programar, depurar
y ejecutar codigo. Por otro lado, se encuentra un microcontrolador encargado de ejecutar
realmente el programa creado por los estudiantes, accediendo a los actuadores y sensores que
estén conectados al sistema (Brio et al., 2022).

Con la incorporacion del aprendizaje automatico en pequefios microcontroladores, podemos
potenciar la inteligencia de millones de dispositivos que usamos en nuestra vida, incluidos los
electrodomésticos y el Internet de las cosas, sin depender de hardware costoso ni de una
conexion a Internet estable, que suele estar condicionada por restricciones de ancho de banda
y energia, y que, ademas, genera una latencia alta. Esto puede contribuir también a preservar
la privacidad, ya que ningun dato sale del dispositivo (Sasig, 2021).

Ventajas de utilizar Microcontroladores para el aprendizaje

Debido a su pequefio tamafio, a costa de la potencia de procesamiento, la memoria y el
almacenamiento, los microcontroladores consumen muy poca energia y son eficientes (Sasig,
2021).

Normalmente, se requiere mucha energia para alimentar la GPU y las computadoras para el
aprendizaje automatico, lo que causa limitaciones y restricciones (Sasig, 2021).

Sin embargo, para los microcontroladores, la historia es diferente. Los microcontroladores
normalmente no estan conectados a la alimentacion principal y dependen de baterias o de la
recoleccion de energia. Por ejemplo, un microcontrolador puede funcionar con una sola bateria
desde semanas hasta incluso meses: Esto hace que los microcontroladores sean faciles de
instalar e implementar, ya que no es necesario enchufarlos a la alimentacion principal (Sasig,
2021).
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(Por qué elegir en costo?

—  Normalmente, para el aprendizaje automatico, debe gastar algunos miles para
construir una estacion de trabajo de aprendizaje automatico de alto rendimiento
(Sasig, 2021).

—  Sin embargo, con los microcontroladores, puede obtener facilmente uno a $200
0 menos, que también son confiables (Sasig, 2021).

(Cual es su flexibilidad?

—  Los microcontroladores son muy comunes. Basicamente estan en todas partes a
nuestro alrededor, como nuestros electrodomésticos, juguetes, automoviles, etc. Las
posibilidades son infinitas cuando llevamos el aprendizaje automatico a los
microcontroladores (Sasig, 2021).

—  Con los microcontroladores, puede agregar A a varios dispositivos sin depender
de la conectividad de red, que normalmente esta restringida por el ancho de banda, la
potencia y la alta latencia (Sasig, 2021).

Aprender a utilizar una herramienta implica no solo saber como usarla, sino también
comprender como funciona en su totalidad. Por esta razon, realizar simulaciones es
fundamental, ya que permite al estudiante familiarizarse con la placa y entender su
comportamiento en diferentes escenarios. A través de estas simulaciones, los estudiantes
pueden avanzar en su aprendizaje sin la necesidad de materiales costosos, lo que ademas ayuda
a evitar posibles accidentes y errores en los primeros intentos de creacion de proyectos y
circuitos. De esta forma, se fomenta un proceso de aprendizaje mas seguro y econdmico,
permitiendo que los estudiantes adquieran habilidades practicas sin riesgos innecesarios.

El conocimiento de las Tecnologias de la Informacion y la Comunicacion (TIC) ha impulsado
la implementacion de nuevas estrategias educativas que favorecen el pensamiento
computacional. Este enfoque ha permitido a las escuelas integrar herramientas tecnoldgicas
como las placas de programacion, que facilitan el aprendizaje de conceptos complejos y
estimulan la creatividad de los estudiantes (Garcia, 2024). La incorporacion de recursos TIC
en las aulas se ha convertido en un puente entre los estudiantes y la tecnologia, permitiendo
que los docentes utilicen estas herramientas como medios didacticos para ensefar temas
especificos de forma mas accesible y entretenida (Cabero, 2003).

KITS ROBOTICOS PARA LA EDUCACION
Makey

Es ideal para iniciar en el mundo de la electronica, simulando una consola, emulando funciones
del teclado y se conecta por un dispositivo USB como se muestra en la Figura 3, también se
pueden utilizan con cables conectando a cosas de la vida real, siempre que sean conductores
de electricidad, permitiendo que la realidad con lo virtual tenga contenidos de aprender
(Educacion, 2022).
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Figura. 3 Muestra de placa Makey

Nota: Placa Makey en ejecucidn de un proyecto educativo (Educacion, 2022).
Micro Bit

Con esta placa los estudiantes pueden programar nimeros, letras y simbolos, en caso de textos,
pueden marcan moviendo las teclas de derecha a izquierda como se muestra en la figura 4,
aquella placa posee sensor de temperatura, acelerémetro, micréfono, altavoz y sensor tactil,
permitiendo que el alumno pueda crear un sin nimero de proyectos (Educacion, 2022).

Figura. 4 Muestra de placa Micro Bit

Nota: Placa Micro Bit en ejecucién con un robot (Educacion, 2022).

Arduino

Este dispositivo funciona como un microcontrolador que puede conectarse a diversos
periféricos, y es capaz de integrar sensores, LEDs, sonido, temperatura, cdmaras y detectores
de movimiento, tal como se muestra en la Figura 5. Con una amplia variedad de modelos, como
el "Uno", "Nano", "Due" y "Ethernet", se considera una de las placas mas utilizadas en el
ambito maker para la realizacion de proyectos grandes. Ademads, es recomendada para
estudiantes de secundaria (Educacion, 2022).

Figura. S Muestra de placa Arduino

Nota: Muestra de placa Arduino (Educacion 2022).
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Echidna

Es compatible con Arduino y puede conectarse al ordenador mediante USB o Bluetooth, es una
mezcla de placas el cual contiene sensores LEDS para crear semaforos, pulsadores,
acelerometro, temperatura, microfono, zumbador, se pueden encontrar diferentes proyectos
para las diferentes etapas educativas, como se muestra en la figura 6 (Educacion, 2022).

Figura. 6 Muestra de placa Echidna
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Nota: Esquema de la placa Echidna (Educacion, 2022).

2.10 Programacion Orientada a la robotica educativa

La programaciéon permite desarrollar habilidades relacionadas con el pensamiento
computacional; descomposicion, abstraccion, reconocimiento de patrones y pensamiento
algoritmico. Permitiendo disefiar y personalizar un robot a través del uso de distintos tipos de
sensores (Segredo et al., 2020).

La implementacion de la programacion en los diversos ambientes de aprendizaje contribuye
significativamente a los procesos de alfabetizacion digital, fomentando posiciones activas y
reflexivas respecto a las relaciones involucradas. Ademas, favorece una mayor integralidad de
las actividades, promoviendo la autonomia y una mejor comprensiéon de los procesos
subyacentes a los aprendizajes.

La programacion implica desarrollos y conceptualizaciones tedricas que requieren un apartado
especial. En este sentido, no existe una delimitacion clara en el campo educativo.

Las actividades de programacion han partido de las propuestas de Papert con el lenguaje Logo
y de Resnick con el desarrollo de Scratch, entendiendo ambos que programar es una excusa
para construir otros aprendizajes, como resolver problemas, disefiar proyectos y comunicar
ideas. En ese sentido, si bien el aprendizaje de la programacion tiene caracteristicas propias,
no es lo mas importante en este tipo de propuestas, ya que se produce luego de otras acciones
tan fundamentales como imaginar, crear y disefar (Garcia & Castrillejo, 2015).

Como todo lenguaje, la programacion implica representaciones de ideas, pero se trata de
representaciones que deben ser precisas para poder ser ejecutadas por una computadora. Lo
especifico del lenguaje de programacion, como se desprende del significado del lenguaje, es
que, segun Martinez y Echeveste (2018), "para que los simbolos sean operados como objetos
matematicos" (p. 95), lo que también implica la aplicacion de conceptos de logica en la
resolucion de situaciones.
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Pero mas alla de los conocimientos de conceptos y operaciones basicas de la computacion que
se requieran para programar, nada de esto es posible si no existe la posibilidad de pensar e
imaginar con creatividad, libertad y flexibilidad (Martinez & Echeveste, 2018).

En la actualidad, todos estos componentes constituyen una demostracién definitiva de la
aplicabilidad de la programaciéon en la educacion, como una herramienta excelente para
comprender diversos conceptos y la complejidad de las distintas asignaturas. Existen, ademas,
diferentes lenguajes de programacion y plataformas relacionadas que contribuyen a mejorar el
aprendizaje en el ambito de la programacion, tal como se muestra en la Tabla 1.

Tabla. 1 Herramientas online para la ensefianza en programacion

LOGO NOMBRE | DEFINICION ENLACE
Scratch Se trata de un lenguaje de | https://scratch.

programacion y una
comunidad en linea donde los
estudiantes pueden programar
y compartir medios
interactivos, historias, juegos
y animaciones. ES una
herramienta que ayuda a
pensar de forma creativa,
trabajar de forma colaborativa
y razonar sistematicamente.
Scratch estd disefiado vy
mantenido por el grupo
Lifelong Kindergarten del
Laboratorio de medios del
MIT.

mit.edu/

Minecraft

Es un videojuego que
constituye un potente entorno
educativo, a través del cual se
pueden impartir materias de
caracter curricular.

https://www.m
inecraft.net/es-

es

et e 1508 Sy s e

i =

w.-zmamw

Legowedo

Es la propuesta de LEGO
Education para los mas
jovenes. Permite construir
modelos con sensores basicos
y un motor que se conecta a
los ordenadores, ademas de
programar comportamientos
con una herramienta simple,

https://www.le
go.com/en-us

32


https://scratch.mit.edu/
https://scratch.mit.edu/
https://www.minecraft.net/es-es
https://www.minecraft.net/es-es
https://www.minecraft.net/es-es
https://www.lego.com/en-us
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facil y divertida para iniciarse
en la robética.

Arduino Plataforma de hardware de | https://www.ar

cddigo abierto, basada en una | duino.cc/
sencilla placa con entradas y

salidas, analdgicas y digitales,

y que es compatible con

diferentes entornos de

desarrollo de forma que

permite adaptar su

programacion al nivel de

conocimientos del usuario.

: Game Es una herramienta que | https://acortar.
BUILD Maker. permite profundizar en el | link/qLoPOA
IHFURE* desarrollo qe_ videojuegos,

e utilizando codigo escrito en
lenguaje GML.
APPINVE o Es un | https://appinve
NTOR. framework creado | ntor.mit.edu/
inicialmente por el MIT
(Instituto  tecnoldgico
_—— de Massachusetts), y
que actualmente es una
plataforma de Google
Labs para crear
aplicaciones de
software  para el
sistema operativo
Android. Permite crear
aplicaciones para
moviles, sin necesidad
de tener conocimientos
de programacion y con
una metodologia visual
que facilita el
desarrollo de la
aplicacion.
UNITY Plataforma para la | https://unity.c

Empiezaiprear

programacion de videojuegos
versatil y potente.

om/es
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Elaborado por: Anahi Cuenca a partir de la investigacion de (Francisco & Ruiz, 2018).

De igual manera, existen diversas aplicaciones moviles destinadas a la ensefianza de la
programacion, como se puede observar a continuacion:

Tabla. 2 Aplicaciones moviles para la ensefianza de programacion
LOGO APLICATIVO | DESCRIPCION | ENLACE
CARGO-BOT Cargo-Bot En este juego el | https://i4ds.github.io/Car

sl 1117

10 o0 mas afos

objetivo es
mover un brazo
robético
cumpliendo
diversas metas.
Incluye algo
muy  simple
que muy pocas
otras
aplicaciones de
programacion

tienen: un
selector de
dificultad

inicial. El nifio
puede empezar
en un nivel alto
directamente o
en uno inferior,
segun sean sus
capacidades vy
sus
conocimientos
previos.

goBot/?state=1

Mover la
tortuga (9-11
anos).

En Mover la
Tortuga, el
nifio debe
indicar
diferentes
instrucciones a
una tortuga
mediante el uso
de la
programacion.
Consiste en
superar niveles
cuya dificultad
aumenta,

https://acortar.link/7UQF
HC
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progresivamen
te, exigiendo
mas comandos
de accién. Se
trata de un
buen método
para que los
nifios aprendan
y se adentren,
sin darse
cuenta, en
formulas  mas
complejas.

AL
ATFORM FOR KIDS #1

G al

Tynker
anos).

(9-11

Se trata de una
aplicacion para
crear  juegos
utilizando la
programacion.
Es tan intuitiva
que los nifios
pueden
aprender como
funciona por si
solos,
trasteando tan
solo un poco
con ella.
Permite
también
controlar, por
ejemplo, el
robot Sphero,
los drones
Parrot o las
luces de
Philips.

https://www.codemonkey
.com/es/glp-coding-for-
kids-abs/

Hopscotch (9 o
mas afios).

Hopscotch es
una aplicacion

perfecta para
empezar a
programar. Su
uso es
verdaderament
e intuitivo,
puesto que no
hay que
escribir el

https://apps.apple.com/pe
[app/hopscotch-codigo-
jueqos/id6170986297plat

form=ipad
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codigo,  sino
que se arrastran
bloques  con
codigo propio
ya asignado.
Los nifos
podran disefar
sus propios
escenarios 'y
compartirlos

con la
comunidad de
jugadores,

ademas de
probar los

niveles de otros
usuarios.  Se
sitla como una
herramienta
muy util para
conocer los
fundamentos
de la
informatica.

= Cato’s Hike (8
E= 0 mas afos).

Cato’s Hike es
algo mas
compleja y
elaborada que
el resto de las
aplicaciones

que se analizan
en este articulo.
La idea de este

juego es
programar los
movimientos
del

protagonista
con tarjetas de

colores y
banderas.
Llega un
momento en el
que las
conexiones de
cddigo se
vuelven
realmente

complejas, con

https://apps.apple.com/es

/app/catos-
hike/id574335479
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varios
comandos para
completar
segun qué
acciones. A
favor  cuenta
con que el
trasfondo de la
historia del
juego es mas
interesante que
en las otras
aplicaciones
mencionadas.

~

.
a[Ag_[ﬂmmR

free-play mode  challenge mode

Daisy the
Dinosaur (7 o
mas afnos).

Daisy the
Dinosaur  es
una de las
aplicaciones

mas clasicas,
conocidas vy
divertidas para
aprender a
programar. A
los nifios les

encanta
descubrir la
funcién de
cada
movimiento al
hacer una
secuencia para
que el
personaje
Daisy baile. El
método de
arrastrar y

soltar es muy
intuitivo.  La
aplicacion  es
sencilla y
totalmente

recomendable.

https://apps.apple.com/es

/app/daisy-the-
dinosaur/id490514278

Elaborado por: Anahi Cuenca a partir de la investigacion de (Francisco & Ruiz, 2018).
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2.10.1 Programacion en bloques

En los ultimos afios, la ensefanza y el aprendizaje de programacion informatica en contextos
escolares es una tematica ampliamente estudiada a nivel internacional. Aunque estas ideas ya
fueron planteadas previamente, en la actualidad estdn siendo reconsideradas a través de
propuestas innovadoras. En este marco se destacan las interfaces visuales con bloques, que al
presentar la programacion de una manera mas sencilla e intuitiva apuntan a alcanzar a un
colectivo masivo de personas (Resnick et al., 2009).

Por ello, la mayoria de los recursos para ensefar y aprender programaciéon se encuentran
disponibles en paginas de internet, pero que, en general, no siguen las pautas de accesibilidad
para el contenido web (WCAG). Aunque la legislacion de cada pais es diferente en cuanto al
cumplimiento de estas pautas (Coleman, et al 2017); no cabe duda de que resultan
fundamentales para garantizar a los estudiantes el derecho de acceso a estos contenidos
novedosos en igualdad de condiciones.

Por otra parte, para programar con bloques suele ser necesario utilizar un periférico de entrada
como el mouse o ratdn, tanto sea para seleccionar los mismos, construir los programas o
ejecutar el programa creado. Por ejemplo, en las plataformas Scratch o Blocky no se utiliza el
teclado para ubicar, seleccionar y posicionar un bloque en sus espacios de trabajo, ya que fueron
disefiadas para ser utilizadas con el raton (Ludi, 2015).

Asimismo, el producto que se programa suele presentarse en formato visual, al igual que ciertos
mensajes que indican errores o menus emergentes. Estas cuestiones implican que los
estudiantes con dificultades, por ejemplo, de movilidad o visuales, no puedan utilizar este tipo
de herramientas, reduciendo asi sus posibilidades de participacion en las actividades educativas
propuestas (Wagner et al., 2016). Sin embargo, las propuestas y programas que abogan por el
acceso a la programacion desde contextos escolares contintan privilegiando la programacion
con bloques y los entornos visuales a través de cursos, manuales para docentes y alumnos y
demads materiales.

2.10.2 Programacion en texto

Los lenguajes de programacion basados en texto fomentan el pensamiento 16gico y algoritmico,
ya que los estudiantes aprenden a descomponer problemas complejos en pasos mas pequenios
y manejables. Al escribir el codigo, desarrollan habilidades para disefiar y depurar errores,
competencias valiosas en multiples disciplinas (Souza, 2019).

La programacion en texto también proporciona una base solida para comprender conceptos
mas complejos de ciencias de la computacion, como estructuras de datos, algoritmos y
paradigmas de programacion. Esto se debe a que la mayoria de estos entornos desarrollan
lenguajes de programacion basados en texto, ofreciendo un lienzo en el que los estudiantes
pueden  disefar y  construir  sus  soluciones  unicas  (Canelo,  2020).

También el leer y escribir cddigo mejora las habilidades de comprension y expresion,
competencias transferibles a otras areas académicas, y fomenta el aprendizaje independiente
en diversos campos (Ministerio de Educacion, 2016).
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Para implementar la programacion en texto en la educacion, se sugiere lo siguiente:
e Integracion gradual en el curriculo desde edades tempranas.
e Desarrollo de materiales didacticos adaptados a diferentes niveles.
e Formacion continua para docentes en programacion y metodologias de ensefianza.
e (reacion de proyectos practicos y relevantes que motiven a los estudiantes.
e (Colaboracion con la industria para proporcionar contextos del mundo real.

Es importante que la programacion en texto se incluya desde la educacion primaria,
integrandola en materias existentes como matematicas y ciencias, que son las mas trabajadas.
Esto ofrece a los docentes un recurso inmersivo en programacion y metodologias de ensefianza,
permitiendo el progreso en la programacion y el desarrollo de lenguajes visuales y amigables
para los estudiantes.

2.11 La identificacion cultural mediante la musica y el arte

Cultura y desarrollo son conceptos que historicamente se han relacionado de forma
descontextualizada e incluso contrapuesta. Sin embargo, en los ultimos afios se pueden
encontrar elementos, instrumentos e intervenciones que promueven una atencion mas
significativa a la vinculacidn entre desarrollo y cultura (Maraiia, 2010).

La cultura desempena un papel clave en el desarrollo econdomico y social, asi como en la
salvaguardia de los valores culturales. Entre las resoluciones obtenidas en dicha conferencia,
se destacan las siguientes: (UNESCO, 1970).

Refuerce, mediante la cultura y la informacion, su accion en favor de la paz y la comprension
internaciones y, en consecuencia, tomen medidas apropiadas contra la produccién, la
publicacion y la circulacidon de obras que inciten al odio entre naciones, a la violencia y a la
guerra.

Fomente los intercambios culturales entre los Estados Miembros, asi como los intercambios de
informacion y las investigaciones sobre temas de interés comun. El concepto de identidad
cultural encierra un sentido de pertenencia a un grupo social con el cual se comparten rasgos
culturales, como costumbres, valores y creencias.

La identidad no es un concepto fijo, sino que se recrea individual y colectivamente y se
alimenta de forma continua de la influencia exterior. La identidad cultural de un pueblo viene
definida historicamente a través de multiples aspectos en los que se plasma su cultura, como la
lengua, instrumento de comunicacion entre los miembros de una comunidad, las relaciones
sociales, ritos y ceremonias propias, o los comportamientos colectivos, esto es, los sistemas de
valores y creencias. Un rasgo propio de estos elementos de identidad cultural es su caracter
inmaterial y anonimo, pues son producto de la colectividad” (Eduardo & Mosquera, 2018).

Por ejemplo, manifestaciones como las fiestas, el ritual de las procesiones, la musica o la danza.
A estas representaciones culturales de gran repercusion publica, la UNESCO las ha registrado
bajo el concepto de “patrimonio cultural inmaterial” (Vinicio et al., 2023).
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Para analizar la identidad cultural musical de las nuevas generaciones en el Ecuador, tenemos
que establecer que en este territorio coexisten catorce nacionalidades indigenas, cada una de
ellas posee un pasado y un presente distintos y, por ende, una identidad colectiva que determina
sus comportamientos, formas de pensar y vivir (Loor et al., 2024).

La musica es un factor fuertemente diferenciador dentro de la cultura de cada pueblo. El
Ecuador es diverso, tanto en recursos faunisticos, geograficos, botanicos, como en culturas y
etnias, que inundan de colorido y folclore, rituales, danzas, vestuario, instrumentos musicales,
creencias, religiosidad y otros aspectos de la cosmovision, gastronomia y artesania. La mayor
parte de la poblacidn ecuatoriana esta constituida por descendientes de indigenas y espafioles,
una mezcla que da origen a una raza con caracteristicas propias, con rasgos fisicos y hébitos
que le dan una personalidad reconocida en el contexto geografico e histérico del mundo (Loor
et al., 2024).

2.12 Antropologia Cultural

La antropologia es el estudio de la humanidad, de los pueblos antiguos y modernos y de sus
estilos de vida. Dada la amplitud y complejidad del tema, las diferentes ramas de la
antropologia se centran en distintos aspectos o dimensiones de la experiencia humana. Algunos
antrop6logos estudian la evolucion de nuestra especie, denominada cientificamente Homo
sapiens, a partir de especies mas antiguas (Harris, et al. 1990).

La antropologia cultural se ocupa de la descripcion y andlisis de las culturas, las tradiciones
socialmente aprendidas del pasado y del presente. Tiene una subdisciplina, la etnografia, que
se consagra a la descripcion sistematica de culturas contemporaneas (Harris, et al. 1990).

La comparacién de culturas proporciona la base para hipotesis y teorias sobre las causas de los
estilos humanos de vida. Aunque este libro se centra fundamentalmente en los hallazgos de los
antropologos culturales, los hallazgos de las otras clases de antrop6logos son esenciales para
muchos de los temas que se trataran (Harris, et al. 1990).

En el Ecuador la antropologia cultural tiene una importancia significativa debido a la rica
diversidad cultural y étnica del pais. Ecuador es hogar de una amplia gama de grupos indigenas,
afroecuatorianos y mestizos, cada uno con sus propias tradiciones, lenguas y formas de vida.
La antropologia en Ecuador se dedica a estudiar y comprender estas cultural, proporcionando
una base para la preservacion y promocion de la diversidad cultural (Sanchez, 2011).

Por lo tanto, su importancia en la preservacion de la diversidad cultural es destacada, como se
muestra a continuacion:

. Documentacién de culturas indigenas: Aqui hace referencia hacia las culturas, lenguas
y tradiciones, muchas de las cuales estan en peligro de desaparecer debido a la globalizacion,
etc.

. Identidad y Orgullo cultural: La antropologia contribuye a fortalecer la identidad y el
orgullo cultural entre los pueblos indigenas y otros grupos étnicos. Al documentar y validar sus
conocimientos y practicas, los antropologos ayudan a que estas comunidades se reconozcan a
si mismas como poseedoras de un patrimonio valioso, digno de ser preservado y celebrado
(Sanchez, 2011).
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La antropologia en la ensefianza es fundamental por diversas razones, puesto que promociona
la cohesion social y el entendimiento cultural donde detallan beneficios importantes como el
reconocimiento cultura, el fortalecimiento de la identidad nacional, y el entendimiento
intercultural el cual ocasiona una gran reduccidn de perjuicios y discriminacion.

Dentro de las unidades educativas, la antropologia prepara a los estudiantes para participar en
la creacion de politicas y practicas inclusivas y respetuosas, promoviendo la sensibilidad
cultural y la equidad en las intervenciones. Por lo tanto, es crucial fomentar un desarrollo
sostenible y equitativo, enriqueciendo a los estudiantes y formando a futuras generaciones para
una sociedad diversa, respetuosa y cohesionada.

2.13 Sociologia y psicologia de los bailes

La sociologia del baile estudia como las danzas reflejan y afectan las estructuras sociales y
culturales de una sociedad. Los bailes no son solo una forma de entretenimiento, sino también
una expresion de identidad, cohesion social y resistencia cultural. Por ejemplo, en muchas
comunidades indigenas de Ecuador, los bailes tradicionales son una parte integral de las
festividades religiosas y comunitarias, sirviendo para reforzar los lazos sociales y transmitir
valores y conocimientos a las nuevas generaciones (Murillo, 2015). Ademas, los bailes urbanos
modernos, como el hip-hop, han sido estudiados por su capacidad para ofrecer a los jovenes un
medio de expresion y resistencia frente a la marginalizacion y la desigualdad social (Rose,
1994). Estos bailes permiten a los individuos y a las comunidades expresar su identidad,
compartir su cultura y generar un sentido de pertenencia.

Desde una perspectiva psicologica, el baile tiene multiples beneficios emocionales y
cognitivos. Participar en actividades de baile puede mejorar el bienestar emocional, reducir el
estrés y aumentar la sensacion de felicidad y satisfaccion. Esto se debe a la liberacion de
endorfinas durante la actividad fisica y a la oportunidad de expresion creativa que ofrece el
baile (Quiroga Murcia et al., 2010). Ademas, el baile en grupo puede fortalecer las habilidades
sociales y la cohesion grupal, ya que requiere coordinaciébn y comunicacion entre los
participantes (Brown & Parsons, 2008). En el contexto de la danza terapéutica, el baile se utiliza
como una herramienta para tratar trastornos psicoldgicos y emocionales, promoviendo la
integracion de la mente y el cuerpo y facilitando la expresion de emociones reprimidas (Levy,
2005).

Integrar la sociologia y la psicologia en el estudio de los bailes proporciona una comprension
holistica de como esta actividad influye en los individuos y en las comunidades.
Socioldgicamente, el baile actia como un medio para la expresion cultural y la cohesion social,
mientras que psicologicamente, contribuye al bienestar emocional y al desarrollo personal. Por
ejemplo, en eventos comunitarios y festivales, el baile no solo fortalece la identidad cultural y
los lazos sociales, sino que también mejora el bienestar emocional de los participantes al
proporcionar una salida para la expresion creativa y la interaccion social (Hanna, 1988).

La comprension de estos dos enfoques complementarios puede ser particularmente util en el
desarrollo de programas educativos y terapéuticos que utilicen el baile como herramienta para
el desarrollo social y personal. Por lo que su impacto ofrece una perspectiva multidimensional
hacia la vida, integrando baile, en diversas formas de expresion cultural y social.
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2.14  KEtica en la tecnologia

La ética en la tecnologia es un campo interdisciplinario que examina las implicaciones morales
y sociales de las tecnologias emergentes. Con el rapido avance de la inteligencia artificial, la
biotecnologia, y la informadtica, las decisiones sobre el disefo, desarrollo y uso de estas
tecnologias tienen impactos profundos en la sociedad. La ética tecnoldgica busca garantizar
que estos desarrollos beneficien a la humanidad en su conjunto, evitando dafios innecesarios
(Floridi, 2013).

Por ejemplo, la inteligencia artificial tiene el potencial de transformar industrias y mejorar la
eficiencia, pero también plantea riesgos significativos, como la perpetuacion de sesgos y la
pérdida de empleos. Debemos considerar cuidadosamente quién se beneficia y quién podria
verse perjudicado, asegurando un enfoque inclusivo y equitativo en la implementacion de
nuevas tecnologias (Floridi, 2013).

Uno de los principales desafios éticos en la tecnologia es la privacidad de los datos. En la era
digital, la recopilacion y el andlisis de grandes volimenes de datos personales son
fundamentales para muchas aplicaciones tecnologicas. Sin embargo, esto plantea serias
preocupaciones sobre cOmo se manejan, almacenan y utilizan estos datos. Incidentes de
violaciéon de datos y la explotacion indebida de informacion personal han subrayado la
necesidad de robustos marcos éticos y legales que protejan los derechos de los individuos
(Nissenbaum, 2010). Ademas, tecnologias como el reconocimiento facial y la vigilancia masiva
pueden infringir derechos fundamentales y libertades civiles, resaltando la importancia de
implementar politicas y practicas éticas que respeten la privacidad y la autonomia personal.

Para fomentar una ética soélida en el desarrollo y uso de la tecnologia, es esencial la
colaboracion entre diversos actores, incluidos desarrolladores, legisladores, educadores y la
sociedad civil. La educacion en ética tecnoldgica debe ser una parte integral de la formacion
de ingenieros, cientificos y profesionales de TI, asegurando que comprendan las implicaciones
sociales y morales de su trabajo (Bynum, 2018).

Ademés, la creacion de regulaciones claras y el establecimiento de comités de ética pueden
ayudar a supervisar el desarrollo de nuevas tecnologias y garantizar que se adhieran a principios
éticos. La participacion publica y la transparencia también son cruciales para construir
confianza y legitimidad en el uso de tecnologias emergentes, promoviendo un debate
informado sobre los beneficios y riesgos asociados (Bynum, 2018).

2.15  Identificacion y diversidad cultural

La identificacion y diversidad cultural se refiere al reconocimiento y valoracion de las diversas
culturas, lenguas, religiones, tradiciones y practicas que existen dentro de una sociedad. Este
concepto enfatiza la importancia de la identidad cultural de los individuos y grupos, y como
estas identidades contribuyen a la riqueza y complejidad de la sociedad en su conjunto. La
diversidad cultural abarca no solo las diferencias étnicas y raciales, sino también las variaciones
en género, orientacion sexual, edad, capacidad, y otros aspectos de la identidad humana.

Integrar la identificacion y diversidad cultural en la educacion es esencial para promover una
sociedad inclusiva y respetuosa. Cuando los estudiantes aprenden sobre las diferentes culturas
y formas de vida, desarrollan una mayor comprension y empatia hacia las personas de diversos
origenes. Esto contribuye a la reduccion de prejuicios y estereotipos, y fomenta un entorno
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educativo donde todos los estudiantes se sienten valorados y respetados. Segin Banks (2008),
la educacion multicultural puede ayudar a los estudiantes a apreciar la riqueza de la diversidad
humana y a prepararse para vivir en una sociedad globalizada y diversa. “La educacion que
integra la identificacion y diversidad cultural enriquece el aprendizaje académico y personal
de los estudiantes”. Al explorar diferentes perspectivas y experiencias, los estudiantes amplian
su comprension del mundo y desarrollan habilidades criticas y analiticas.

Ademas, el conocimiento de diversas culturas y lenguas puede mejorar las habilidades de
comunicacion y cooperacion en un mundo cada vez mas interconectado. Nieto (2010) destaca
que una educacion culturalmente relevante no solo mejora el rendimiento académico, sino que
también refuerza la identidad y la autoestima de los estudiantes de minorias.

En un mundo globalizado, es crucial que los estudiantes estén preparados para interactuar y
colaborar con personas de diversas culturas. La integracion de la diversidad cultural en la
educacion prepara a los estudiantes para ser ciudadanos globales, capaces de trabajar en
entornos multiculturales y de enfrentar los desafios globales con una mente abierta y una
perspectiva inclusiva. La educacion que valora la diversidad cultural también promueve la
justicia social, al ensefar a los estudiantes sobre la importancia de la equidad y los derechos
humanos. Como sefiala UNESCO (2009), la educacion intercultural es fundamental para
fomentar la paz y la comprension internacional.
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CAPITULO III METODOLOGIA
3.1 Tipo de Investigacion

El tipo de investigacioén que se utilizo para aplicar a este proyecto es de caracter descriptivo,
puesto que se desea puntualizar las caracteristicas que se interpretan en el analisis y presente,
conociendo caracteristicas fundamentales de los diferentes sistemas, proporcionando
informacion sistematica con la que se puede evidenciar con otras fuentes (Guevara et al, 2020)

También se utilizd una investigacion aplicada puesto que tiene como objetivo aplicar los
resultados de la investigacion para mejorar e impulsar el desarrollo de los diferentes problemas
especificos abordando una amplia variedad de ventajas para ayudar a encontrar soluciones
(Ortega, 2022).

3.2  Diseifio de investigacion

El disefio utilizado para realizar este estudio fue de tipo tecnologico, permitiendo establecer
diferencias con otras formas de investigacion, a partir de las caracteristicas de los objetivos de
los cuales se aboca a los mecanismos de produccion de conocimientos en los diferentes temas,

solucionando problemas consolidados para descubrir el comportamiento de los factores (Bello,
2021).

3.3 Metodologia ADDIE y su aplicacion en el proyecto

En esta investigacion, se utiliz6 la metodologia ADDIE debido a su estructura clara, que
permite abordar cinco pasos fundamentales. Cada uno de estos pasos fue examinado y aplicado
durante la ejecucion del proyecto, como se muestra en la Figura 7, lo que permite comprender

detalladamente cada fase.

Figura. 7 Modelo ADDIE

ANALISIS DISENO
IMPLEMENTACION
EVALUACION DESARROLLO

@

Elaborado por: Anahi Cuenca a partir de la recopilacion de imagenes informativas (Reyes 2022).
o Analisis: En esta primera etapa, se toma en cuenta toda la informacion relevante
para el proyecto, la cual permite obtener conocimientos previos y conocer la posible

aceptacion del producto.

J Diseflo: En esta segunda fase se desarrolla diferentes disefios para conocer la
estructura del robot, y cudl es su funcionamiento.
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o Desarrollo: Esta etapa es la mas crucial, puesto que implica el ensamblaje del
robot, con todos los diferentes componentes, al igual que el conocer cada uno de ellos.

o Implementacion: Es la ejecucion del funcionamiento del robot, en la que se
realizaron pruebas para la respectiva supervision del docente tutor.

. Evaluacion: En esta etapa final, se incluye la revision de los resultados
alcanzados por el tutor, asi como la identificacidon de posibles mejoras.

3.4 Primera Fase: Analisis

En la primera fase, se procedid a revisar investigaciones previas sobre el “Robot Bailarin
Identificador de Musica Cultural”, lo cual proporcioné informacion relevante. Se descubrio
que en el pais no se ha implementado un proyecto de robdtica que incentive la cultura. Esta
investigacion sirvié como guia para la seleccion de musica y vestimenta, elementos clave para
conocer una cultura. Mediante este proceso, se identifico una metodologia que facilité la
correcta implementacion del robot bailarin identificador de musica cultural en el ambito
educativo, lo que permitio desarrollar planificaciones que fomentan su aplicacion.

Por lo tanto, se procedid a formular preguntas que contribuyeran al andlisis de la investigacion,
como se detalla en el punto 3.4.1, asi como a seleccionar palabras clave, descritas en el punto
3.4.2, que facilitaron la busqueda de investigaciones.

3.4.1 Formulacion de preguntas para la investigacion

(Como fomentan la cultural dentro de la educacion involucrando la informatica?

(Como se puede implementar un robot bailarin en la educacién?

(Qué impacto tendran los estudiantes frente a un robot bailarin?

(Cuantos proyectos de robotica destacan en el Ecuador?

(Como se puede evaluar la efectividad del robot bailarin dentro de la Educacion?

3.4.2 Seleccion de palabras clave:

Las palabras clave de nuestra investigacion fueron elegidas de diferentes temas seleccionados:
a. Con respecto a diversas soluciones para “implementacion en proyectos de robotica”,
se ha involucrado la importancia sobre el conocimiento hacia diferentes placas que podrias
“mejorar y ayudar en el aprendizaje” e implementacion del robot.

b. la “robética educativa” como “herramienta de aprendizaje” para “fortalecer el
aprendizaje colaborativo”, en la organizacioén de grupos de trabajo, facilitando el uso de la
tecnologia en la gestion de conocimiento.

c. Partiendo de la “Tecnologia Robética” se puede evidencias el “gran potencial e

impacto” que puede presentar para la “resolucion” de diferentes “problematicas” presentadas
en “diferentes areas”.
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d.  Actualmente el robot permitird que el humano tenga una libertad de programacion,
apoyo de material y cumplir con diversas rutinas de movimientos que se pida, con apoyo de
la Inteligencia Artificial todo esto puede ser posible.

Estas palabras fueron utiles en la bisqueda bibliografica, ya que se encontraron en diversas
investigaciones, libros y articulos.

3.4.3 Objetivos del funcionamiento del robot bailarin

J Identificar los diferentes tipos de melodias culturales, reconociendo sus caracteristicas
distintivas.

o Desarrollar un movimiento cultural que fomente la apreciacion de la musica tradicional
y contemporanea.

. Reproducir un sonido de bienvenida que refleje la identidad cultural y genere una
experiencia acogedora.

3.5 Segunda Fase: Disefio
3.5.1 Requerimientos basicos de construccion

Los principales usuarios del robot educativo serdn escolares de entre 10 y 11 afios. Para su
construccion, se utilizo un disefo base que incluia partes establecidas, a modo de boceto. Esto
permitié crear un robot que utiliza baterias como fuente principal de alimentacion. Para su
ensamblaje, se emplearon herramientas de montaje, lo que permiti6 armar el robot bailarin.

Los materiales utilizados para la impresion incluyeron un prototipo grabado en una memoria y
filamento. En la parte inferior del robot, donde se encuentran sus pies, se utilizaron dos piernas
divididas en dos partes, simulando la pierna y el pie, para mejorar la movilidad y evitar que el
robot se resbale del suelo.

Las partes internas del robot fueron acopladas de manera resistente para optimizar el espacio y
evitar que el robot fuera demasiado grande, lo que también ayudo6 a reducir los costos de
impresion. En la parte frontal, se coloco un sensor de proximidad que facilita la interaccion con
los estudiantes, llamando su atencion y proporcionando informacion al usuario. El exterior del
robot fue recubierto con el mismo material predisefiado para mejorar la estructura y los
acabados, creando una figura atractiva.

El robot funciona con motores que permiten moverlo de manera segura en cualquier direccion.
En la parte inferior, se integré una Raspberry Pi 3, que actia como medio de comunicacion
entre la melodia de las canciones seleccionadas y el robot, enviando comandos que generan el
movimiento.

En su interior, se utilizaron dos baterias recargables de litio, lo que proporciona un promedio

de uso continuo de 1 a 2 horas. Ademads, se colocd una placa Robot HAT, que facilita la
expansion multifuncional, convirtiendo la Raspberry Pi en un robot. Los sonidos son
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almacenados en una tarjeta SD y controlados por un mdédulo MP3, que se conecta a la placa
Robot HAT y a la Raspberry Pi 3.

3.5.2 Disefio del robot bailarin
Las partes establecidas del robot estan hechas de material s6lido y estable, como se muestra en
las figuras 8, 9 y 10. Este material no dificulta la movilidad; por el contrario, ofrece un mejor

soporte y mayor eficacia en relacion con el movimiento.

En la parte frontal (cabeza), se encuentra una estructura sutil y agradable a la vista, en la que
se colocan el sensor de proximidad, la Raspberry Pi 3 y la placa Robot HAT.

Parte frontal del robot bailarin

Elaborado por: Anahi Cuenca
En la parte de los pies, se encontrd una estructura estable para el robot, donde pueda ser soporte
de todo, al igual estd disefiado para incluir en ¢l un motor y pueda acceder a mas movimientos

de los establecidos, al igual que tiene la forma de un pie humano.

Figura. 8 Pie del robot bailarin

Elaborado por: Anahi Cuenca

La pierna de nuestro robot bailarin tiene una estructura simple, pero en ella se encuentra el
mecanismo que permite el movimiento del pie.

El ensamblaje define no solo el movimiento, sino también la direccion en la que el pie se
desplaza, controlado por el servo ubicado en la parte superior.
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Figura. 9 Pierna del robot bailarin

Elaborado por: Anahi Cuenca

3.6  Tercera Fase: Desarrollo

3.6.1 Diseio del robot bailarin

El disefio del robot bailarin facilita la visualizacion de su estructura y la interconexion entre los
diferentes componentes, como se muestra en la figura 11. Por lo tanto, es crucial asegurarse de

que todos los elementos funcionen correctamente.

Figura. 10  Disefio del robot bailarin

CABEZA

PORTA PILA
ACTUADOR ACTUADOR
PIERNA DERECHA PIERNA IZQUIERDA
ACTUADOR ACTUADOR
PIE PIE
DERECHO DERECHO
MOTOR 3 MOTOR 4

Elaborado por: Anahi Cuenca
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3.6.2 Diagrama de flujo

A continuacion, se muestra el diagrama de flujo que permita entender graficamente la secuencia
de acciones ejecutadas por el robot bailarin.

Figura. 11  Diagrama de flujo

IMICIC

ENCEMNDER
RASFEERRY P

RECONOGIMIENTO
ACTIWA ROBOT HAT DE MUSICA ENCENDER
RASPBERRY FI

CONFIGURAR
MOTORES

ENVIAR
SEMALES

EJECUTAR BAILE

Elaborado por: Anahi Cuenca
3.6.3 Mapa de componentes electronicos

A continuacion, se presenta un mapa de los componentes electrénicos empleados en la creacion
del robot bailarin.
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Figura. 12

La placa Robot HAT es un accesorio
disenado para integrarse con la
Raspberry Pi y expandir sus
capacidades para controlar diversos
actuadores y sensores utilizados en
robética.

COMPONENTES
ELECTRONICOS

Ultrasonic Module
Tpe

Mapa de componentes electronicos

La Raspberry Pi es una computadora
de placa Unica (SBC) de bajo costo,
desarrollada por la Fundacion
Raspberry Pi en el Reino Unido.

Es ampliamente utilizada en
educacion, hobby y proyectos de
electrénica.exto

9G Servo

1pe

Un sensor ultrasénico es un
dispositivo que utiliza ondas

de sonido de alta frecuencia

(ultrasonido) para medir
distancias.

Elaborado por: Anahi Cuenca

3.6.4 Diagrama de componentes electronicos

l

Un servomotor es un dispositivo
electromecanico que permite el
control preciso de la posicion
angular, la velocidad y la
aceleracion.

A continuacion, se presenta el diagrama electronico de los componentes utilizados en el

proyecto del robot bailarin.

Figura. 13  Diagrama de componentes

Elaborado por: Anahi Cuenca
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3.7 Desarrollo
3.7.1 Trajes tipicos

Los trajes tipicos son la esencia del robot, ya que, a través de ellos, se lograra identificar cada
una de las regiones que se mostraran, como la Costa, Sierra y Amazonia.

En el siguiente molde, podremos disefiar los trajes de las diferentes culturas ya antes
mencionadas.

Figura. 14  Molde de trajes tipicos

Nota: Molde descargado de la web.
Para el traje de la costa se eligio el color café que representa la tierra fértil y los suelos ricos en
nutrientes de la costa ecuatoriana, que son ideales para la agricultura, y el color blanco que se

asocia al clima calido y a la costa del océano Pacifico, asi como a la arena de las playas.

Figura. 15  Traje representativo de la Costa

Elaborado por: Anahi Cuenca
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Para el traje de la region sierra se eligio en color verde que simboliza los valles, campos de
cultivo y la vegetacion que cubre los Andes ecuatorianos, y el color blanco representa las
cumbres nevadas de los volcanes y montafias andinas, como el Cotopaxi y el Chimborazo,

caracteristicos de esta region.

Figura. 16  Traje representativo de la Sierra

Elaborado por: Anahi Cuenca
Para el traje de la region sierra se eligio en color café que simboliza la tierra humeda y fértil de
la selva amazdnica, que es fundamental para la densa vegetacion y la biodiversidad que
caracterizan a esta region, y el color negro representa la profundidad de la selva y las sombras

que generan sus arboles altos y frondosos.

Figura. 17  Traje representativo de la Amazonia

Elaborado por: Anahi Cuenca
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3.7.2 Ensamblaje
Paso 1
Con la parte superior y la cinta azul, se realizara un cruce en forma de "X", lo que proporcionara

una mejor sostenibilidad para el portapilas. Gracias a los tornillos Nylon Screw M3 x 4, se
lograra un soporte mas sélido, como se muestra en la figura 19.

Figura. 18  Porta pila

Elaborado por: Anahi Cuenca
Paso 2
Se colocara el sensor ultrasonico en la parte superior del robot, lo que ayudara a identificar la
proximidad de objetos, permitiendo un mejor control de los movimientos. Esto se lograra

utilizando los tornillos M1.4 x 6 y los sujetadores M 1.4 NUT, como se muestra en la figura 20.

Figura. 19  Ensamblaje del ultrasonic

ST b AN

Elaborado por: Anahi Cuenca
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Paso 3

Ensamblar los tornillos M2.5 x 6 Screw en la parte de abajo de la cabeza del robot, y los
tornillos M2.5 X 8+6 Standoff en la parte de arriba.

Figura.20  Tornillos M2.5 x 6 Screw

Elaborado por: Anahi Cuenca

Figura.21  Tornillos M2.5 x 8+6 Standoff

Elaborado por: Anahi Cuenca
Paso 4

En la parte inferior del robot, se colocaran los dos servomotores, asegurandolos con tornillos
M2 x 4, como se muestra en la figura 23.

Figura. 22  Instalacion de servo motores

Elaborado por: Anahi Cuenca
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Paso 5

Con los tornillos M3 x 6y los standoffs M3 x 20, se unira la parte inferior con la parte superior
del robot, como se muestra en la figura 24.

Figura.23  Union de la parte superior con la inferior

Elaborado por: Anahi Cuenca
Paso 6

Con los tornillos M2.5 x 11 y los standoffs, se podra posicionar la Raspberry Pi, como se
muestra en la figura 25.

Figura. 24  Instalacion de la raspberry pi

Elaborado por: Anahi Cuenca

Paso 7
En este paso, se colocard la placa Robot HAT sobre la placa Raspberry Pi, y luego se pondra la

carcasa protectora de las placas, asegurdndolas con los tornillos M2.5 x 14, para brindar
proteccion.
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Figura. 25  Incorporar la placa Robot HAT

Elaborado por: Anahi Cuenca
Paso 8

En este paso, se realizaran las conexiones correspondientes de cada componente, incluyendo
la conexion del portapilas con la placa Robot HAT.

Figura.26  Conexion de porta pila a la placa RobotHAT

Elaborado por: Anahi Cuenca
Paso 9

Se realizaran las conexiones correspondientes de los servomotores, colocando el servo de la
pierna derecha en "PWM 1" y el de la pierna izquierda en "PWM 3".

Figura.27  Conexion de servo motores

Elaborado por: Anahi Cuenca
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Paso 10

Formamos las piernas de nuestro robot, colocando cada una de sus partes, sosteniendo asi con
un tronillo M1.5 X 4 self-Tapping Screw.

Figura.28  Colocando Pierna del Robot

Elaborado por: Anahi Cuenca
Paso 11
Una vez que se haya formado la pierna del robot, se montara sobre la estructura ya construida,
asegurandola con el tornillo del servomotor y la arandela de PVC, lo que proporcionara una

mayor friccion.

Figura.29  Colocar servos motores en la pierna del robot

Elaborado por: Anahi Cuenca
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Paso 12
Se colocaran los dos servomotores que formaran la parte del pie del robot, asegurandolos a la
pierna para proporcionar un mayor soporte. Para ello, se utilizardn dos arandelas de PVC y el

tornillo del servomotor.

Figura.30  Colocar servo motor en el pie del robot

Elaborado por: Anahi Cuenca
Paso 13

Se asegurara que el servomotor esté correctamente colocado en la pierna, utilizando los
tornillos M2 x 4 y el remache R3065 para fijar el pie del robot en la parte trasera y los laterales.

Figura. 31 Asegurar piernas y pies

Elaborado por: Anahi Cuenca

Enlace de construccion del robot

https://youtube.com/shorts/sfwhB5cEGi0
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3.8 Fase 4: Funcionamiento
3.8.1 Programacion del Robot

Para programar el robot, se identifico el tipo de baterias necesarias, asegurando la conexion
adecuada entre las dos placas.

Figura.32  Baterias de 3.7V recargables

Elaborado por: Anahi Cuenca

Se verificd que la tarjeta microSD tuviera el espacio suficiente para trabajar con el sistema
operativo de la Raspberry Pi; en este caso, se utilizé una microSD de 32 GB.

Figura.33  microSD de 32 GB

Elaborado por: Anahi Cuenca

Se instal6 el programa que ayudo a cargar el sistema operativo en la microSD. En este caso, se
utilizo el sistema operativo de 32 bits, adaptado al almacenamiento de la microSD.

Es importante recordar que en este paso se solicitaran un nombre de usuario y una contrasefia,
los cuales se utilizaran mas adelante.
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Figura.34  Instalacion del programa Raspberry Pi

8, Raspberry Pi Imager v1.85 - o x

' Raspberry Pi

Dispositivo Raspberry Pi Sistema operativo Almacenamiento

ELEGIR DISPOSITIVO ELEGIR SO ELEGIR ALMACENAMIENTO

Figura.35  Elegir sistema operativo de Raspberry Pi

8, Raspberry Pi lmager v1.85 - o X

Sistema operativo. X

Raspberry Pi 0S (64-bit)
A port of Debian Bookworm with the Raspberry Pi Desktop (Recommended)
Publicado: 2024-07-04

Raspberry Pi 0S (32-bit)

A port of Deblan Bookworm with the Raspberry Pi Desktop
Publicado: 2024-07-04

En linea - 1.2 GB descarga

Raspberry Pi OS (Legacy, 32-bit)

A port of Debian Bullseye with security updates and desktop environment
Publicado: 2024-07-04

En caché en su ordenador

Raspberry Pi 0S (other) >
Other Raspberry Pi OS based images

Una vez instalado el sistema operativo, se coloco la microSD en la placa Raspberry Pi. Con la
ayuda de un mouse, teclado, conexion a internet y cable HDMI, se procedi6 a trabajar con el
sistema, dentro del cual se podra programar el robot bailarin.

Ya encendido, nos pedira el usuario y contrasefia que se colocd al momento de instalar el

sistema operativo.

Conexion de teclado, mouse, hdmi, acceso a internet de la placa Raspberry Pi.

Figura.36  Conexiones de la Raspebrry pi

Elaborado por: Anahi Cuenca
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Una vez que el sistema se haya instalado en la microSD, se procederd a colocarla en la
Raspberry Pi, la cual detectara e instalara automaticamente el sistema.

Figura.37  Instalacion del programa

Elaborado por: Anahi Cuenca

Ingreso del sistema operativo de la Raspberry Pi, iniciar seccidon con el usuario y contrasefa
creados anteriormente.

Figura.38  Ingresar al Sistema

Elaborado por: Anahi Cuenca
Ya ingresado al sistema, se accede a la consola para actualizar el sistema e instalar las
extensiones de Raspberry Pi, ademads de realizar las actualizaciones necesarias para optimizar

la ejecucion del programa.

Figura.39  Consola del Sistema operativo de Raspberry Pi

Elaborado por: Anahi Cuenca
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Se accede al sistema y se exploran las diferentes carpetas para verificar si el programa Python
esta instalado; en caso contrario, se procede a descargarlo.

Figura. 40  Instalacion de Python 3

R

anahi@ranpbemypi: ~

Elaborado por: Anahi Cuenca
Una vez instalado, se actualiza el sistema operativo de la Raspberry Pi.

Figura. 41  Actualizacion del sistema operativo

Elaborado por: Anahi Cuenca

Ya actualizado, se utiliza el comando sudo apt-get para instalar las diferentes carpetas
necesarias para la funcionalidad del robot.

Figura. 42  Instalacion de git

=& e S
!

pi

Elaborado por: Anahi Cuenca

Pedimos nuevamente la actualizacion de nuestro sistema, mediante el comando cd-
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Figura. 43  Comando cd

le Edit Tabs Help

Elaborado por: Anahi Cuenca

Una vez que el sistema esta actualizado y el programa de codigo estd instalado, se procede a
instalar el comando necesario para establecer la conexion entre la placa Raspberry Piy la placa
Robot HAT.

Figura. 44  Instalacion del programa para la placa Robot HAT

Elaborado por: Anahi Cuenca
Se verifica en las carpetas la instalacion realizada.

Figura. 45  Constancia de programas descargados

HHAT

File Edit Tabs Help

Elaborado por: Anahi Cuenca
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Se procede a instalar un controlador que mejorarad la comunicacion entre las dos placas y
permitird direccionar los servomotores, conectando los pines en la placa Robot HAT.

Figura. 46  Instalar adapfruit.

File Edit Tabs Help

Elaborado por: Anahi Cuenca

Para evitar posibles errores, se accede al sistema operativo de la Raspberry Pi, se entra en la
opcion "INTERFACE OPTIONS", se selecciona la opcion 12C y se activa. Una vez realizado
esto, se guarda la configuracion y se reinicia el sistema.

Figura. 47  Activacion de la interfaz

File Edit Tabs Help

&

Elaborado por: Anahi Cuenca

§l € — | /home/anahi/Downloads J

File Edit Tabs Help

Elaborado por: Anahi Cuenca
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i & > A | /home/anahi/Downloads

File Edit Tabs Help

Elaborado por: Anahi Cuenca

Una vez completados los pasos de instalacion del sistema y los drivers necesarios, se procede
a la programacion. El primer paso consiste en crear un directorio dentro del directorio "ROBOT
HAT", que ya debe estar visible en el explorador de archivos, ya que la instalacion
correspondiente se realizd previamente.

Figura.48  Creacion del directorio

[ e | CRSTNI R, | |

Elaborado por: Anahi Cuenca
Para la seleccion de musica, se ha investigado cuales son las mas populares en cada region,
dando asi una lista de tres canciones para empezar la construccion del robot hat que tomar en
cuenta que la placa hat reconoce la musica en formato WAM, y no en el de costumbre MP3,
por lo que cuando creamos la carpeta de musicas seleccionada, se debe descargar las del nuevo
formato.

Lista la carpeta, se procede a crear otra dentro del mismo directorio "ROBOT HAT",
denominada "CONSTRUCTORES", que servira para controlar la musica.

class robot_hat.Music()

Ya creadas las carpetas, se accede a Thonny, que permitira programar dentro del sistema
utilizando los siguientes métodos:

- Music.note (“costa”)
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- Music.note(“sierra”)

- Music.note(““‘amazonia”
El codigo para controlar la musica seria el siguiente:

from robot hat import Music, Buzzer

m = Music()

buzzer = Buzzer("P0")

m.tempo(120)

buzzer.play(m.note("costa"), m.beat(1))
buzzer.play(m.note("sierra"), m.beat(1))
buzzer.play(m.note("amazonia"), m.beat(1))
song = '/music/test.wav'

m.music_set volume(80)

print('Music duration',m.sound_length(file name))
m.sound play(song)

Para crear los pines, se debe incluir from robot hat import Pin para controlar cada uno de los
motores.

Pin = pin(“DO”)
Val = pin.value () lee el valor pin digital

Pin.value(0) pin digital

Para los constructores utilizamos la clase class robot hat.Pin(value). Donde el value ayuda a
la lectura si se puede encender o no cualquier objeto conectado al pin.

Pin.on() se puede cambiar a off, high, low.

Entrando a la conversion de analdgico a digital utilizamos from robot_hat import ADC, el cual
nos facilitara la conversion de esta.

adc = ADC(“A0”)
Val = adc.read()

En cambio para la modulacion de cambio de pulso se utiliza from robot _hat import PWM, el
cual nos ayudaremos de constructores como lo es el class robot hat.PW,(channel).

pwm = PWM('P0’) crea un objeto PWM desde un pin
PWM.freq(*freq) frecuencia de (0 — 65535, unidad haz)
PWM.prescaler(*prescaler) preescalador

PWDM.period(*arr)

PWM.pulse width(*pulse width) pulsar width

PWM.pulse width percent(*pulse width percent) ciclo de trabajo de (0-100)

Para las notas y ritmos utilizaremos la clase from robot_hat import Music, Buzzer, donde m,
representa a la musica, y buzzer al Buzzer.
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m = Music() # create a music object

buzzer = Buzzer("P0")

m.tempo(120) # set current tempo to 120 beat per minute
# play middle C, D, E,, A, B every I beat.
buzzer.play(m.note("costa"), m.beat(1))
buzzer.play(m.note("sierra"), m.beat(1))
buzzer.play(m.note("amazonia"), m.beat(1))
buzzer.play(m.note("musica D"), m.beat(1))
buzzer.play(m.note("musica E"), m.beat(1))

song = './music/test.wav'

m.music_set_volume(80)

print('Music duration',m.sound_length(file name))

m.sound play(song)

Al igual para controlar el robot se utilizara la clase from robot_hat import motor
Motor = motor()

Motor = motor.wheel(100)

Figura. 49  Movimiento de ejemplo

Elaborado por: Anahi Cuenca

Enlace de video

https://youtu.be/SgCODIf5al A



https://youtu.be/SgC0Dlf5a1A

3.9

Evaluacion

Para evaluar la funcionalidad del robot, se presenta un ejemplo de caracteristicas que pueden
evaluarse, como se muestra en la Tabla 3.

Tabla. 3

Tabla de evaluacion

Criterio

Descripcion

Puntuacion (1-5)

Géneros musicales

Capacidad de reconocer
diferentes geéneros
musicales

Precision de
movimientos de baile

Fluidez en la ejecucion
de pasos de baile

Sincronizacion con el
ritmo

Habilidad para mantener
el tiempo y seguir el
ritmo del baile.

Tiempo de respuesta

Rapidez con la que el
robot 1dentifica la
mausica

COMENTARIOS

Elaborado por: Anahi Cuenca
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CAPITULO 1V PROPUESTA
4.1 Introduccion

En un mundo donde la tecnologia y la cultura convergen de manera cada vez mas intensa, surge
un innovador concepto: el robot bailarin identificador de musica cultural. Este fascinante
proyecto combina la robdtica y la antropologia cultural para crear un sistema capaz de
reconocer y responder a diversas formas de musica tradicional y contemporanea de diferentes
regiones del mundo.

El robot no solo se limita a ejecutar coreografias; también es capaz de analizar patrones
musicales, identificar ritmos y estilos, y adaptarse a las particularidades de cada género. A
través de esta interaccion, se busca promover la apreciacion y el entendimiento de las diversas
tradiciones musicales, ofreciendo una experiencia educativa y entretenida tanto para los
espectadores como para los bailarines humanos que puedan colaborar con €l.

Este enfoque innovador no solo resalta la importancia de la muasica como un elemento esencial
de la identidad cultural, sino que también abre nuevas posibilidades para la interaccion entre
humanos y maquinas. A medida que la tecnologia avanza, el robot bailarin se presenta como
un puente entre el arte y la ciencia, invitando a todos a explorar y celebrar la rica diversidad
musical del mundo.

El avance de la tecnologia ha crecido dia a dia y ha sido incorporado en la educacion,
desarrolldndose como una potente herramienta para formar nuevos métodos de ensefianza,
especialmente para estudiantes que presentan dificultades. El proyecto “Robot bailarin
identificador de musica cultural” busca llegar a todos los estudiantes, con el proposito de crear
un método de ensefianza innovador que ofrezca mas oportunidades de aprendizaje.

4.2 ;Qué espero del proyecto?

El robot esta disefiado para ser utilizado en aulas escolares, con el objetivo de fortalecer el
aprendizaje en nifios y jovenes; ademads, al identificar problematicas especificas, también
podria aplicarse en personas de la tercera edad.

Esto representa un avance en tecnologia, ya que el robot se puede programar facilmente para
adaptarse a las necesidades de cada estudiante, abriendo asi nuevas oportunidades para
fomentar la curiosidad.

4.3 Aplicacion del robot en la educacion

La aplicacion del robot identificador de musica cultural en el aula puede iniciar con una
demostracién de su funcionamiento, alentando una lluvia de ideas sobre tecnologia y robotica.
Para hacer la clase més dindmica, se formaran grupos de cuatro estudiantes; cada grupo podra
reproducir canciones previamente seleccionadas por el docente y relacionarlas con las
vestimentas tipicas de cada cultura, presentadas en hojas de trabajo.

Los estudiantes colorearan estas hojas, facilitando la retencion de conocimientos de manera

divertida. Ademas, la actividad permitira que los estudiantes se familiaricen con la musica y,
potencialmente, con diferentes lenguas del pais, mediante materiales de apoyo.
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Tabla. 4

Ejemplo de lugares de trabajo

TRAJE TIPICO | TRAJE TIPICO | MUSICA LENGUAIJE Y | PRESENTACION

DE HOMBRE DE MUJER COMUNICACION

ALUMNO 1 ALUMNO 2 ALUMNO 3 ALUMNO 4 ORGANIZADOR
RELATOR

Elaborado por: Anahi Cuenca

En la siguiente tabla se presenta una guia breve sobre como trabajar en clase con el robot, en
la que se describen dos actividades principales:

- Organizador: El organizador del grupo deberd asignar las actividades a cada participante,
asegurandose de que cada uno se enfoque en la tarea que se le ha asignado.

- Relator: Esta parte puede ser decidida por el docente, quien puede elegir al estudiante

mediante sorteo entre los cuatro seleccionados, o, alternativamente, pedir al grupo que elija a

un representante para la actividad

De esta manera se puede contextualizar que la roboética e informética contextualiza con la

realidad y contenidos que son importantes para la formacion educativa del estudiante, el cual

hace la mediacion de conocimientos y trabajando en conocer mads la cultura de nuestro pais.
PLANIFICACION 1

Objetivo General:

Utilizar un robot bailarin para ensefiar a los estudiantes sobre la diversidad cultural y su
importancia, a través de la musica y el baile de diferentes regiones del mundo.

Objetivos Especificos:

o Fomentar la apreciacion de la diversidad cultural.
. Ensefiar sobre las tradiciones musicales y de baile de diferentes culturas.
. Desarrollar habilidades de observacion y analisis cultural.

Tabla.S  Disefio Primera Planificacion

Duracion 90 minutos

Nivel Educativo Adaptable para secundaria (10 — 12 afios) (13 — 16 afios).
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Materiales

e Robot bailarin programable

o Sistema de sonido

e Proyector o pantalla grande

e Materiales para notas (cuadernos, lapices)

o Tarjetas con informacion cultural

Actividad

Introduccién (10 minutos)
e Presentar el robot bailarin a la clase.

e Explicar brevemente como funciona y su capacidad
para identificar y bailar diferentes estilos musicales.

Demostracion Inicial (15 minutos)

e Reproducir una seleccion de musicas de diferentes
culturas.

e El robot identifica cada estilo y realiza el baile
correspondiente.

e Los estudiantes observan y toman notas sobre los
diferentes estilos de baile.

Exploracion Cultural (25 minutos)
o Dividir la clase en grupos pequenos.

e Cada grupo recibe tarjetas con informacion sobre una
cultura especifica (historia, geografia, tradiciones).

e Los grupos investigan mas sobre su cultura asignada
utilizando dispositivos digitales o libros de referencia.

Presentaciones Culturales (25 minutos)
e (Cada grupo presenta brevemente su cultura asignada.
o Elrobot baila el estilo correspondiente a esa cultura.

e Los estudiantes discuten como el baile refleja aspectos
de la cultura presentada.

Reflexion y Discusion (10 minutos)
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e QGuiar una discusion sobre la importancia de la
diversidad cultural.

e Preguntas clave:
(Como refleja el baile la historia y valores de una cultura?

(Por qué es importante preservar y respetar diferentes
expresiones culturales?

(Qué aprendimos sobre la diversidad cultural a través de
esta actividad?

Cierre y Evaluacion (5 minutos)

e Los estudiantes comparten una cosa nueva que
aprendieron sobre la importancia de la cultura.

e Breve demostracion final del robot bailando un popurri
de estilos culturales.

Evaluacion e Participacion en las discusiones grupales.
e Calidad de las presentaciones culturales.
e Reflexiones escritas sobre la importancia de la
diversidad cultural.

Adaptaciones e Para estudiantes mas jovenes: Simplificar la

informacion cultural y enfocarse mas en la observacion del
baile.

e Para estudiantes mayores: Incluir andlisis mas
profundo de las conexiones entre historia, geografia y
expresiones culturales.

Elaborado por: Anahi Cuenca
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Objetivo General:

PLANIFICACION 2

Utilizar un robot bailarin para ensefiar a los estudiantes la importancia de la programacion,
demostrando cémo el cédigo puede transformar un objeto inanimado en un bailarin interactivo.

Objetivos Especificos:

o Introducir conceptos basicos de programacion.

o Demostrar la relacion entre el codigo y las acciones fisicas del robot.

o Fomentar el pensamiento 16gico y la resolucion de problemas.

. Inspirar interés en la robdtica y la programacion.

Tabla. 6  Disefio Segunda planificacion

Duracion

120 minutos

Nivel Educativo

Adaptable para secundaria (13 — 16 afios)

Materiales

Robot bailarin programable

Computadoras o tablets con software de programacion
compatible

Proyector o pantalla grande
Hojas de trabajo para los estudiantes

Sistema de sonido

Desarrollo de Actividad

Introduccion (15 minutos)

o Presentar el robot bailarin y explicar brevemente su
funcionamiento.

e Introducir conceptos basicos de programacion (variables,
bucles, condicionales).

Demostracion de Programacion Basica (20 minutos)

e Mostrar como se programa un movimiento simple en el
robot.
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e Explicar la relacion entre el codigo y el movimiento fisico.
Actividad Practica: Programacion por Bloques (30 minutos)
e Dividir la clase en grupos pequenos.

o Cada grupo recibe una tarea para programar un movimiento
especifico:

o Grupo 1: Giro
o Grupo 2: Paso adelante y atras
o Grupo 3: Movimiento de brazos

o Los estudiantes usan programacion por bloques para crear
sus movimientos.

Presentacion de Movimientos (15 minutos)
e Cada grupo presenta su movimiento programado.

e Discusion sobre los desafios encontrados y cémo los
resolvieron.

Integracion de Movimientos (20 minutos)

e Guiar a la clase para integrar todos los movimientos en una
rutina de baile.

e Demostrar como se combinan diferentes bloques de codigo.
Desafio Final: Sincronizacién con Musica (15 minutos)
e Introducir el concepto de eventos en programacion.

e Desafiar a los estudiantes a sincronizar los movimientos del
robot con una cancion.

Reflexion y Discusion (5 minutos)

e QGuiar una discusion sobre la importancia de la
programacion:

(Como la programacion da "vida" a objetos inanimados?

(Qué aplicaciones de la programacion pueden imaginar en el
mundo real?
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(Como la programacion fomenta la creatividad y la resolucion de
problemas?

Evaluacion

Participacion en las actividades de programacion.

Capacidad para explicar el codigo creado y su relacion con los
movimientos del robot.

Reflexion escrita sobre la importancia de la programacion en la
tecnologia moderna.

Adaptaciones

Para estudiantes més avanzados: Introducir programacion textual
en lugar de bloques.

Para estudiantes principiantes: Enfocarse mas en la logica de
programacion y menos en la sintaxis.

4.4 Promocion del producto

Elaborado por: Anahi Cuenca

El robot se presentard en una caja color café, donde vendra incluido cada uno de los trajes
tipicos de la region Costa, Sierra y Amazonica, junto a un manual de uso, donde se mostrara el
objetivo, y como puede aplicarlo dentro de un salon de clase.

Al igual que un manual de construccion, brindando cada uno de los elementos, y pasos para
programar, al igual que opciones de mejorar la programacion o cambiarla.

Figura. 50 Mockup

Elaborado por: Anahi Cuenca generado con IA
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CAPITULO YV
5.1 Conclusiones

El analisis bibliografico realizado a lo largo de esta investigacion nos permitid explorar una
amplia gama de estudios previos llevados a cabo en nuestro pais y en contextos internacionales.
Estos estudios no solo aportaron valiosa informacion sobre las mejores practicas en la creacion
y programacion de robots educativos, sino que también sirvieron como referencia para
seleccionar los componentes mdas adecuados para nuestro proyecto. La revision de
investigaciones previas fue esencial para optimizar tanto la construccion del robot como la
programacion de sus funciones, permitiendo una mejora constante en la precision y eficacia de
sus acciones.

El ensamblaje del robot fue una de las etapas mas reveladoras del proceso, ya que nos permitio
entender con mayor profundidad el funcionamiento y la interaccién entre los diferentes
componentes. A medida que se montaban las piezas, se identificaron areas que podian ser
mejoradas para garantizar un rendimiento mas eficiente del robot. Este proceso no solo nos
ayudoé a visualizar de manera clara como cada parte del robot contribuye a su funcionalidad
global, sino que también facilitd la mejora continua del disefio mediante la incorporacion de
nuevas piezas que optimizaran su desempefio, como mejoras en la estructura y en la movilidad.

La programacion del robot constituyo otro aspecto clave en el desarrollo del proyecto. Este
paso nos permitido conocer a fondo el lenguaje de programacion con el que trabajamos y
comprender como cada linea de cddigo influye directamente en el comportamiento del robot.
A lo largo de esta fase, se exploraron distintos métodos para adaptar el codigo a las necesidades
especificas del robot, lo que nos permitié no solo desarrollar una programacion eficiente, sino
también mejorar nuestras habilidades en la escritura de codigo y en la resolucion de problemas
técnicos. Ademas, la programacion ofrecio una oportunidad para integrar funciones complejas,
como el reconocimiento de musica y el movimiento sincronizado del robot, lo que incrementd
significativamente el valor educativo del proyecto.

5.2 Recomendaciones

Se recomienda que, para futuras investigaciones, se explore la posibilidad de expandir el uso
del robot bailarin a otras areas del sistema educativo, no solo limitandose a la musica cultural,
sino también aplicandolo en la ensefianza de otras disciplinas como las ciencias o las
matematicas, con el objetivo de aprovechar su capacidad para captar la atencion de los
estudiantes.

De esta manera, se podrian realizar estudios a mayor escala, involucrando una muestra mas
amplia de estudiantes, con el fin de evaluar de forma mas precisa el impacto del robot en el
aprendizaje y la retencion de conocimientos. Esto permitiria obtener resultados mas robustos y
generalizables, que podrian aplicarse en diversos contextos educativos.

Por ultimo, se sugiere seguir investigando sobre el uso de tecnologias emergentes en la
educacion cultural, considerando la inclusion de mejoras técnicas en el robot, como la
posibilidad de interaccion con los estudiantes o la adaptacion a otros tipos de musica y danzas
tradicionales de diferentes regiones. Estas innovaciones contribuirian a un mayor
enriquecimiento del aprendizaje cultural en las aulas.
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