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Escuelas del futuro

1. Presentacion

MiniBot es un recurso educativo que ofrece herramientas
para introducir los principios fundamentales de la robdtica.
Propone un marco didactico de juego donde los/as alumnos/
as aprenden a construir robots con motores y sensores, entre
otras piezas importantes, y a programar en lenguaje de pro-
gramacioén grafica (Probots Lab). Es una de las lineas de im-
plementacion del proyecto Escuelas del Futuro para el primer
ciclo de la escuela primaria.

MiniBot
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Escuelas del futuro

2. Abordaje pedagdgico

Escuelas del Futuro es una propuesta pedagdgica in-
novadora e integral que ofrece a los/las estudiantes
nuevas oportunidades de aprendizaje a través de una
diversidad de tecnologia digital emergente; un puente
a la construccion del futuro.

Escuelas del Futuro es un proyecto del Ministerio de Educacién y Deportes
de la Nacion (MEyD) orientado a construir una educacién de calidad que ga-
rantice los aprendizajes que los/las estudiantes necesitan para su desarrollo y
formacioén integral a lo largo de toda su vida.

La propuesta busca dar respuestas a un contexto de cambio permanente, en el
cual las habilidades relacionadas con las tecnologias digitales se han conver-
tido en unas de las mas valoradas para el desarrollo, la integracién social y la
construccion del conocimiento. Ademas, ciertos recursos digitales pueden fa-
cilitar y ampliar las posibilidades de aprendizaje, aungue esto requiere no soélo
la integracion de tecnologia, sino de practicas innovadoras que construyan un
nuevo modelo educativo.

Este proyecto busca propiciar la alfabetizacién digital de los/las es- °
tudiantes, a través de la integracién de areas de conocimiento emer-
gentes, como la programacion y la robdtica, y facilitar recursos di-
gitales y propuestas pedagodgicas, que favorezcan el aprendizaje de oV
campos tradicionales del saber, como las ciencias naturales y las len-

guas extranjeras.

Maria Florencia Ripani, Directora Nacional de Innovaciéon
Educativa, presenta el proyecto Escuelas del Futuro.
http://www.educacion.gob.ar/escuelas-del-futuro
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Escuelas del futuro

2.1. Marco pedagodgico vy lineamientos

El proyecto Escuelas del Futuro se enmarca en las politicas de promocién de
la innovacion vy la calidad educativa desarrolladas por el MEyD dentro del Plan
estratégico nacional Argentina Ensefia y Aprende
https://www.argentina.gob.ar/sites/default/files/plan_estrategico_y _matriz_v9.pdf
y el Plan Nacional Integral de Educacién Digital (PLANIED) http:/planied.educ.ar,
gue busca integrar cultura digital en la comunidad educativa. A su vez los ob-
jetivos de aprendizaje propuestos en el documento Programacion y robdtica:
objetivos de aprendizaje para la educacion basica sientan las bases para la in-
tegracion de las areas de conocimiento emergente en el proyecto
(http://www.educacion.gob.ar/escuelas-del-futuro). Se recomienda que en to-
dos los materiales del proyecto se tomen en cuenta los Objetivos de Desarrollo
Sostenible (ODS) de la Organizacion de las Naciones Unidas.
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Escuelas del futuro

2.1.1. Capacidades y competencias de educacion digital

La propuesta pedagdgica estd orientada a la alfabetizacion digital, centrada
en el aprendizaje de competencias y saberes necesarios para la integraciéon en

la cultura digital y la sociedad del futuro.
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Escuelas del futuro

Escuelas del Futuro propone construir un modelo pedagdgico innovador, que
permita a los/las estudiantes disfrutar de la construccion de su aprendizaje,
en un marco de creatividad, exploracién y colaboracién, en contacto con una
variedad de soluciones tecnoldgicas. Se trata de darles los recursos que les
permitan resolver problemas, crear oportunidades y cambiar el mundo; para
afrontar la aventura del aprender con las habilidades que necesitan para cons-
truir el futuro.

El proyecto busca abordar la innovacion pedagdgica en el marco de la cultura
digital, con nuevas estrategias para la construccion de saberes. Esta idea se
sustenta en nuevas dindmicas de trabajo que impliquen al estudiante como
protagonista y constructor de conocimiento y al docente como mediador y
guia, que facilite los procesos de aprendizaje promoviendo el respeto en un
marco de igualdad de oportunidades y posibilidades. Se pone énfasis en que
los/las estudiantes conozcan y comprendan cémo funcionan los sistemas di-
gitales, evitando las repeticiones de rutinas mecanicas y el uso meramente
instrumental de la tecnologia.

Se propone el aprendizaje sobre la base de proyectos —con actividades que
favorezcan la resolucion de problemas— que potencie situaciones de la vida
cotidiana y del mundo real y que preparen a los/las estudiantes para entender
mejor el mundo y posibilitar su capacidad para transformarlo. De este modo
se busca el rol activo de los/las estudiantes, en una dimensién participativa,
colaborativa y en red, que lo incluya en la planificacién de las actividades junto
con sus docentes, teniendo en cuenta sus intereses, su contexto sociocultural
y la comunidad educativa a la que pertenecen.
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Escuelas del futuro

2.3. Comunidades de aprendizaje

En un mundo en el cual la colaboracién es uno de los valores fundamentales,
se propone la integracion de los recursos tecnoldégicos a través de redes, que
generen relaciones de cooperacidon y aprendizaje entre pares: entre docentes,
entre alumnos y entre comunidades educativas. En este sentido, se promueve
el trabajo en equipo, en colaboracién y en red, en un ambiente de respeto vy
valoracion de la diversidad.

Trabajo

por = .
proyectos v X o ©
. o) « JOIO! L]

0000000

® Redes intra-escolares

¢ Alumnos red + docentes

* Aprendizaje entre pares

* Integracidén entre grados/afios

Aprendizaje

en red
@ Redes inter-escolares
* Intercambio de experiencias
* Promocién de buenas practicas

I:’e:Iaeflios ¢ Comunidades virtuales de aprendizaje

mundo real

- & < JE (LI ] Los alumnos RED (Referentes de Educacién Digital)

() 'y — son quienes por sus propios intereses y deseos, li-

. Alumnos deran la construcciéon de proyectos y el aprendizaje

. ﬂ \ RED entre pares. A partir de su habilidad para el uso de

ffff . o recursos digitales, construyen una relaciéon solidaria

ﬂ con los docentes, para facilitar su rol de animadores
del conocimiento.

Mesa de ayuda

Bi)

Facilitadores 0800-444-1115

escuelasdelfuturo@educacion.gob.ar

pedagdgicos
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Escuelas del futuro

Se propone el trabajo en redes intraescolares con actividades intensivas en
un grado/afio, que se denomina “nulcleo”, y que compartird sus experiencias
a través de actividades de sensibilizacidn con otros grados/afios, que se de-
nominan “nodos”, en el marco de comunidades de aprendizaje.

Esta propuesta también incluye la formacion de redes extraescolares, que
permitan el intercambio de experiencias y la promocién de buenas practicas,
asi como la creacidon de comunidades virtuales de aprendizaje.

Todas las propuestas que se presentan en el marco de esta
guia didactica son sugerencias que orientan la labor docente.

Estos materiales han sido desarrollados de forma tal que
puedan adaptarse a los diversos contextos. Es el docente
como lider de su grupo y conocedor de los intereses y
necesidades de sus alumnos, quien escoge cuadles utilizar,
hace las adaptaciones necesarias y/o define su pertinencia.

Competencias de la educacion digital
Vinculacién del entorno en linea y las competencias de educacién digital

Creatividad e innovacién |Inmersidn en un ambiente de experimentaciéon para
producir saberes, analizar e interpretar informacién

en equipos.
Comunicacién Trabajo en interaccién con materiales digitales y en
y colaboracién diferentes formatos.

Valoracidén y participacién en la construccion de
saberes: se comparte y produce en forma colectiva
conocimiento, ideas y creaciones diversas.

Informaciény Interacciéon con interfaces que habilitan la experimen-
representacion tacién con la realidad, a través de la medicién, anali-
sis, interpretacién, manipulacién de datos.

Capacidad para abordar los multiples requerimientos
e informacidn que se presenta.

Participacion responsable | Integracion del ambito local con el global, valorando
y solidaria la diversidad y el medio ambiente donde habitamos.

Pensamiento critico Planificacidon y organizacion de actividades como
estrategias para solucionar problemas.

Desarrollo de hipdtesis, seleccidn, andlisis e interpre-
tacion de datos para la solucién de problemas.

Uso auténomo de las TIC | Transferencia de conocimientos previos para apren-
der a utilizar nuevas interfaces, en tareas de campo y
en el aula.

Seleccién de recursos adecuados segun la tarea pla-
nificada.

MiniBot
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Escuelas del futuro

Ejes de la educacioén digital

Vinculacién del entorno en linea y los ejes de educacién digital

Programacion, pensa-
miento computacional
y robética

Interpretaciéon de un lenguaje de magnitudes
fisicas, quimicas y eléctricas a partir del uso de
sensores.

Ciberespacio, inteligencia
colectiva, simulacién

Utilizacion de un entorno tecnoldégico como modo
de aprendizaje de las ciencias naturales.

Inclusién, calidad
educativa y diversidad

Participacion activa en el aprendizaje de las cien-
cias naturales, a partir de la recoleccidn, medicidon y
experimentacion de datos con dispositivos digita-
les.

Juego, exploracion
y fantasia

Construcciéon de conocimiento a partir de la inter-
pretacion de datos, experimentacion, la indagacion
y el trabajo en equipos.

MiniBot
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Escuelas del futuro

3. Robdtica

La inclusion de la robodtica en las escuelas se encuentra inmersa en un proceso
mas amplio de integracion de las Tecnologias de la Informacion y la Comuni-
cacién en la educacion. La ensefianza de la robdtica resulta un medio y un fin
educativo. Acercando estas tecnologias a las/los alumnos se busca promover
las habilidades creativas, |6gicas y algoritmicas.

Esta propuesta destaca el uso de los robots como material concreto para el
aprendizaje de la programacion, lo que permite un tipo de experimentacion di-
ferente en las/los estudiantes, generando un alto nivel de motivacién en ellos.
Las construcciones que emplean este tipo de tecnologias ofrecen la posibili-
dad de realizar nuevas experiencias cientificas, relacionadas con fendmenos
cotidianos, por lo cual resultan un recurso pedagdgico sumamente potente.

En la actualidad, la robdtica ha salido del mundo industrial para introducirse en
todo ambito de actividad humana. Las instituciones educativas deben prepa-
rar a sus estudiantes para comprender el potencial disruptivo de estas tecno-
logias, potenciando sus capacidades de innovacién y brindando herramientas
para adaptarse a estos profundos cambios.

La robodtica educativa, inmersa en los procesos de
aprendizaje, permite desarrollar destrezas transver-
sales y habilidades cognitivas, metacognitivas y so-

ciales como la resolucién de problemas, el trabajo
en equipo, el aprendizaje independiente, el pensa-
miento creativo, la oralidad y la comunicacion.

MiniBot
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Escuelas del futuro

3.1. ¢De qué hablamos cuando hablamos
de robots?

La robotica ya no es algo del futuro, sino que actualmente impacta en todos
los aspectos de la vida cotidiana: en los medios de transporte, en el trabajo, en
los hogares, en los negocios y en muchos espacios mas estas tecnologias se
encuentran presentes optimizando procesos habituales.

Veamos algunos ejemplos:

Puertas de Ascensor o

un supermercado escalera mecanica

que se abren con funciones
automaticamente automaticas

Viaje
en avion

o

Barreras que .o Lavarropas
se abren al pagar 00 automatico

peaje o
estacionamiento

Entonces, équé es un robot? Un robot es un dispositivo funcional, electro-
mecanico y programable, de propdsito especifico, cuyo objetivo primario es
producir una accién o una serie de acciones relacionadas con la percepcioén
de ciertas condiciones del mundo que los rodea. En este sentido, uno de los
elementos mas distintivos es el de la adaptabilidad del robot: tiene la capaci-
dad de captar el ambiente que esta a su alrededor, y ante un cambio de las
condiciones establecidas, modificar su comportamiento para poder ejecutar
su misidn con éxito.

MiniBot
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En el siguiente cuadro, se presenta una reflexidn acerca de las funcionalidades
de algunos artefactos de uso cotidiano y su relacién con la definicién de robd-
tica planteada:

Un lavarropas automatico

tiene movimiento (aunque sea
interno). Es capaz de realizar un
conjunto de tareas: prelavado,

Un ascensor tiene movimiento
(sube, baja, abre y, cierra las
puertas) y, ademas, realiza una

tarea concreta: transportar

lavado, enjuague y centrifugado.
elementos a diferentes alturas.

_SuS pugrtas no se. Si el agua esta muy fria
cierran si hay un objeto 0 si esta templada, de

: 0 L!na persona que lo - = todas formas el

impide. MO‘"mlento lavarropas la lleva

a determinada
+ temperatura.

1 adaptacion
Si el peso es al CﬂnteXtO

excesivo, el
ascensor emite
una alarma.

Si hay poca presion
de agua, tarda mas
tiempo en llenar el
tanque, pero lo llena
hasta donde lo

necesita.

Si bien un lavarropas y un ascensor no constituyen robots en si mismos, con-
tienen sistemas electrénicos programables que controlan las operaciones que
ejecutan los robots.

MiniBot
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Escuelas del futuro

El surgimiento de un robot aparece cuando emerge la necesidad de resolver una
determinada situaciéon problematica: obtener una herramienta para optimizar el
uso de sustancias quimicas en el campo, crear un soporte que vuele para filmar
desde las alturas, o una maquina que lave ropa o vajilla en forma automatica sin
gue alguien deba estar pendiente de cada proceso que realiza.

Desde un punto de vista esquematico, un robot estd compuesto por dos niveles:

* Nivel fisico: contiene la estructura mecanica del robot, los circuitos elec-
tréonicos y los dispositivos que permiten su interaccién con su entorno.
Estos son:

—Sensores. Se trata de diversos dispositivos que convierten informacion
fisica (temperatura, humedad, distancia, sonido, etc.) en sefales digi-
tales interpretables por una computadora.

— Actuadores. Permiten actuar sobre el contexto, realizando movimien-
tos o controlando el paso de liguidos o gases. Una valvula que permite
el paso de agua para cargar el lavarropas o un motor que mueve un
brazo mecanico son ejemplos de actuadores.

* Nivel de procesamiento: constituido por el procesador y el programa de
control que permite ejecutar las operaciones programadas por el usuario.

El siguiente cuadro representa un analisis de los componentes de los ejemplos
anteriores en lo que respecta a sus funcionalidades:

Nivel fisico Nivel de
Sensores Actuadores procesamiento
Lavarropas | ° Nivel del agua. e Valvula que permite | Su procesador contiene
«  Temperatura pasar agua hasta que | programas para lavar,
del agua. el sensor detecte enjuagar, centrifugar, y las
que ha llegado al diferentes combinaciones
nivel necesario. entre estos. Es lo que se
«  Motor que mueve el | conoce vulgarmente como
tambor para lavary | Plaqueta” o “placa”.
para centrifugar.
Ascensor ¢ Deteccidn « Motor que abre y Su procesador contiene
de objetos o cierra la puerta. programas que le indican
personasenla | . Motor que subey qué hacer con cada uno de
puerta. baja el ascensor. los botones, y también qué
«  Peso de los hacer en caso de sobrepeso
pasajeros. o cuando alguien esta

cruzando la puerta.
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3.3. Competencias de educacion digital:
dimensiones y ejes destacados

“Programacion, pensamiento computacional y robdtica” es uno de los ejes des-
tacados que se relacionan con las competencias de educacion digital sugeridas
en el Plan Nacional Integral de Educacioén Digital (PLANIED).

La ensefanza de la programacion se vuelve un recurso para promover en el
aula las competencias para que los/las alumnos/as se conviertan “en ciudada-
nos plenos, capaces de construir una mirada responsable y solidaria y transitar
con confianza por distintos dmbitos sociales, indispensables para su desarrollo
integral como personas” (MEyD, 20163a).

El siguiente cuadro presenta las competencias sugeridas en el marco del PLA-
NIED, una propuesta del Ministerio de Educacién de la Nacidn cuya mision prin-
cipal es integrar a la comunidad educativa a la cultura digital, y las vincula con
algunos ejemplos de los Nucleos de Aprendizajes Prioritarios (NAP).

(Competencias NAP de Matematica 12 ciclo del Nivel Primario \
Creatividad e La confianza en las propias posibilidades para resolver problemas y
innovacioén formularse interrogantes.

El reconocimiento de figuras y cuerpos geométricos a partir de distintas
caracteristicas matematicas.

Comunicaciény | La comunicacion oral y escrita de resultados y procedimientos utilizados

colaboracion para resolver problemas aritméticos, geométricos y de medida.
Informacién y La interpretacion de informacion presentada en forma oral o escrita -con
representacion textos, tablas, dibujos, formulas, graficos-.

Participacion La disposicion para defender sus propios puntos de vista, considerar
responsable y ideas y opiniones de otros, debatirlas y elaborar conclusiones, aceptando
solidaria que los errores son propios de todo proceso de aprendizaje.
Pensamiento La disposicion para defender sus propios puntos de vista, considerar
critico ideas y opiniones de otros, debatirlas y elaborar conclusiones.

La exploracion de la validez de afirmaciones propias y ajenas.

Uso auténomo La utilizacién, comparacion y analisis de distintos procedimientos para
Qe las TIC calcular en forma exacta y aproximada j

@O
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-~

Ejes destacados \

Programacion,
pensamiento
computacional
y robdtica

La utilizacién, comparacion y analisis de distintos procedimientos para
calcular en forma exacta y aproximada.

La interpretacion de informacidn presentada en forma oral o escrita -con
textos, tablas, dibujos, formulas, graficos-.

Ciberespacio,

La comparacion de procedimientos utilizados para resolver problemas y

N

inteligencia el andlisis de la validez de las respuestas por su adecuacioén a la situacion
colectiva, planteada.

simulacién

Inclusion, La disposicion para defender sus propios puntos de vista, considerar ideas
calidad y opiniones de otros, debatirlas y elaborar conclusiones.

e(_:luca_t|va y La exploracion de la validez de afirmaciones propias y ajenas.

diversidad

Juego, El reconocimiento y uso de relaciones espaciales en la resolucion
exploraciéony de problemas en espacios explorables o que puedan ser explorados
fantasia efectivamente.

El reconocimiento de figuras y cuerpos geométricos a partir de distintas
caracteristicas matematicas. J

X)) MiniBot
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4. Metodologia de trabajo

A partir del momento en que la dindmica de trabajo consiste en la resolucidn
de un desafio que debe resolverse con un equipo, el aula deja de ser una clase
tradicional y comienza a transformarse en un taller. Hay movimiento, hay de-
bates, intercambios de ideas. Cada participante aporta desde su experiencia
Yy Su vocacion; y el trabajo en grupo resulta una real puesta en juego de las
capacidades para que el equipo en su conjunto llegue a buen puerto. La hete-
rogeneidad de los integrantes es un valor a destacar.

No hay competencia sino compromiso: No hay
competencia sino compromiso real que es el pro-

porcionado por la motivacion de llegar a resolver el

. . desafio planteado.

Mas adelante veremos en forma detallada coémo llevar esta dindmica al aula,
especificamente en este eje de implementacion.

MiniBot
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5. MiniBot

5.1. Consideraciones técnicas

Requisitos minimos:

Dispositivos

Plataforma Conectividad

O

Equipe portatil Instalacion del Mo requiere
o de escritorio software
2CEB RAM, "Probots Lab™

[CD o descargable)

Windows

Herramientas y accesorios

Kit de roboética educativa

Incluye bateria Sv recargable (con conexidn usb)
Control remoto universal (bdsico)

MiniBot
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5.2. éQué es MiniBot?

MiniBot es un recurso educativo que ofrece herramientas para introducir los
principios fundamentales de la robdtica. Propone un marco didactico de juego
donde los/as alumnos/as aprenden a construir robots con motores y sensores,
entre otras piezas importantes, y a programar en lenguaje de programacion
grafica (Probots Lab). Es una de las lineas de implementacion del proyecto
Escuelas del Futuro para el primer ciclo de la escuela primaria.

MiniBot es un kit de robdtica educativa que ofrece:

* La posibilidad de realizar construcciones auténomas, que utilicen senso-
res para medir datos del entorno y motores para dotar de movimiento a
las construcciones.

* El software de programaciéon Probots Lab con disefo intuitivo que,
mediante iconos, permite realizar programas sin necesidad de conocer
coddigos complejos. Ademas, incluye diferentes guias de armado de
robots.

* La promocion de habilidades especificas en la planificacién y resoluciéon
de problemas, ademas del desarrollo del pensamiento computacional.

» La apropiacidon de conceptos como secuencias, bucles, variables, series,
funciones, condicionales, operadores, rutinas y subrutinas.

Tomando en cuenta la edad de los/las estudiantes con los/as cuales se
trabajard en MiniBot, los aspectos de programacion, estaran planteados
mediante el uso del control remoto y la adaptacién de programas basicos
prearmados.

X)) MiniBot
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Corregir y seguir...

L A

5.3. cCOmo se compone?

MiniBot estd compuesto por cuatro partes fundamentales:
 El ladrillo inteligente (e-brick).

¢ Dos motores. LI | I
« El portapilas/bateria. ‘".,':;ﬂ‘,‘;'"i ﬁwwﬁn
= =

» Los ladrillos.
E_'_'_ Al moros sno I
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5.3.1. El ladrillo inteligente (e-brick)

El e-brick es el cerebro del sistema Probots y se compone de varias partes:

Conexibn a motores

Leds indicadores.

Receptor
infrarojo RC

Led verde

Puerto de conexién a PC

Sensor de tacto.
icroswitch On/Off.

Microchip
Programable

Micro parlante
incorporado

Sensor de luz

El e-brick puede recibir éordenes de dos maneras diferentes: una de ellas es a
través del cable de conexidon, desde una PC, y la otra es a través de cualquier
control remoto (televisor, reproductor de audio, DVD, etc.). En él se almacenan
los programas realizados con el software de programacion grafica ProbotLab.

5.4. Comenzando con MiniBot

Comenzar a construir con MiniBot es muy facil.

5.4.1. Armado

Generalmente, se comienza con el armado de una estructura que contenga los
elementos necesarios para cumplir el objetivo propuesto. Por ejemplo, si se

quiere realizar una construccion
gue se desplace sobre ruedas, se
deberan incluir los motores co-
nectados a ellas y luego el resto
de la estructura. Si, en cambio, se
busca un dispositivo que pueda
tomar, sujetar y transportar cosas
de un lado a otro, se tendra que
pensar en una garra, engranajes y
sensores. Se puede comenzar ar-
mando estructuras con una guia
paso a paso que indigue qué pie-
zas utilizar y en qué posicion.

TP w |V eP
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5.4.2. Prueba de movimiento

Después de armar la estructura que incluya el la-
drillo inteligente (e-brick), ya podemos hacer que
los motores se activen, utilizando el control re-
moto incluido en el kit.

El control remoto de MiniBot tiene dos modos de
funcionamiento:

Primer modo de funcionamiento

[ Botdn Accidén )
1 Los motores avanzan o retroceden. Cada vez que se los pulsa,

la velocidad aumenta (botdn para arriba) o disminuye (botdn
para abajo). Si llegamos a O, comienza a moverse en la direccidn
contraria. Tenemos 3 velocidades distintas en cada direccién.

2 Permite avanzar o retroceder, manteniendo pulsado el botén
correspondiente.

3 Detiene los motores.

4 Cambia al segundo modo de funcionamiento.

5 Ejecuta el programa que tenga en memoria en ese momento
\_ (desarrollado desde el software). W,

Boton Accién )

1 Avanza o retrocede el motor izquierdo.

2 Avanza o retrocede el motor derecho.

3 Detiene los motores.

4 Cambia al primer modo de funcionamiento.

5 Ejecuta el programa que tenga en memoria en ese momento
\_ (desarrollado desde el software) Y,

5.4.3. Programacion

El tercer paso sera realizar un programa gue determine en qué momento se
encenderan los motores, utilizando, si es necesario, informacion de los senso-
res. Para ello, debemos conectar nuestro ladrillo inteligente (e-brick) a la PC
y ejecutar Probots Lab. Mediante bloques de programacioén grafica podremos
realizar programas que utilicen sensores, motores, etc.

MiniBot
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5.4.4. El lenguaje de programacion: Probots Lab

El lenguaje de programaciéon Probots Lab es de disefio muy sencillo y posee
una curva de aprendizaje rapida. Su pantalla esta dividida en las siguientes

secciones:

3 __EE}J‘_/WI

Q!

El trabajo de programacion consiste en insertar bloques de la Barra de Progra-
macion en el Area de Programacién, configurando luego los parametros.

AN

D

¢

|

. b

%

= L

&

(Crear Recorrid

MiniBot
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La manera mas sencilla de trabajar consiste en insertar una secuencia de 6rde-
nes, y luego utilizar la etigueta de fin de programa al terminar, para indicar qué
debe hacer el robot al llegar a ese punto:

Mi_Prog

FIN PROG

»

5.5. Cuidado de los componentes y organizacion
del espacio

Al comenzar el trabajo con robdtica hay varias decisiones y puntos a tener en
cuenta para que todo sea mas simple. Una de ellas es la organizacion de los
muebles y los materiales que se utilizaran. Si se destina un aula especialmente
para esta actividad, lo ideal sera contar con mesas para cuatro personas en
lugar de pupitres individuales. Si esto no es posible, agrupar las mesas indi-
viduales en “islas” estard muy bien, pero serd necesario advertir a los chicos
sobre el riesgo de separarlas ( por la posible caida de piezas o de la caja com-
pleta). Es importante que exista espacio suficiente, ya que algunas actividades
se realizaran en el piso.

En el caso de utilizar computadoras de escritorio, se sugiere que se instalen
contra las paredes, dejando libre el espacio central del aula para las mesas de
los grupos. Ademas, esto simplifica el cableado y protege la parte trasera de
los gabinetes, evitando riesgos.

qp MiniBot
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Otro punto importante a tener en cuenta sera la manera en que se guarde el
material. Se recomienda un lugar seguro, sin humedad, y si es posible que con-
tenga enchufes para que la carga de las baterias se realice mientras los kits es-
tén guardados. En algunas oportunidades se guardaran los kits armados para
continuar trabajando de una clase a otra (es importante recordar que esto es
excepcional, para no inhabilitar el uso a otros cursos). Para ello es necesario
un espacio para guardar las cajas cerradas junto con algunas construcciones.

Al finalizar cada jornada de trabajo es importante que los responsables de los
materiales observen detalladamente el piso en busca de piezas que pudieron
haberse caido. Hay algunas muy pequefas, que tal vez no sean visibles en
ese momento, por lo cual se sugiere pedir al personal de limpieza que preste
especial atencién al barrer por la posibilidad de que algunas piezas pegueias
hayan quedado ocultas. Es de suma utilidad habilitar una cajita en la Secretaria
o Bedelia para que todo el que encuentre una pieza la deje alli.

Cada pieza, desde la mas pequeia hasta la mas
grande, es necesaria. En los armados propuestos, se

espera contar con la cantidad de piezas incluidas en
cada kit.

Con cierta regularidad las cajas deberdn ser rearmadas, ya que durante el uso
comun habra apuros y situaciones en las que se desordenaran las piezas e in-
cluso tal vez se “presten” piezas de una a otra caja (situacidén que se debe evi-
tar). Por lo tanto, se podra invitar peridédicamente a algunos estudiantes (por
ejemplo, a los alumnos RED) a reordenar las cajas controlando la presencia de
todas las piezas, y sefalando las faltas, en caso de que existan.

MiniBot
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El trabajo con robodtica ofrece un escenario propicio para el desarrollo de tra-
bajos en forma colaborativa. Este tipo de dinamica de trabajo promueve el
desarrollo de capacidades relacionadas con aspectos interpersonales y de co-
municacidn de los/las alumnos.

Una de las técnicas mas importantes para fomentar el trabajo cooperativo es la
divisién en roles. De esta manera, cada miembro del grupo asume una tarea y
con ella el compromiso de trabajar colaborativamente con su equipo.

Los roles sugeridos para cada uno de los integrantes son los siguientes:

e Constructor: es el responsable de que el armado del artefacto llegue a
buen puerto. Solicita la colaboracion de sus compaferos para el prearma-
do de ciertas estructuras, analiza con detenimiento el plano a interpretar
para la construccion y ejercita su motricidad fina.

Responsable de los materiales: organiza los componentes de los Kits, pre-
para las piezas que necesita el constructor y colabora con el prearmado de
estructuras. Ejercita el andlisis de planos de construccién y su motricidad
fina. Por ultimo, al finalizar la construccion y desarmada esta, organiza las
piezas en la caja para su devolucion, verificando que no se haya caido nin-
gun elemento de las mesas de trabajo. En el caso de que el equipo esté
conformado solo por dos alumnos, el constructor también es responsable
de los materiales, contando desde ya con la ayuda de su companfiero.

Lider de equipo: es el representante del equipo ante el docente vy sus
compaferos. Completa el informe de la actividad y lo presenta en el mo-
mento del analisis. Ante alguna necesidad del docente, es quien lo con-
voca y comunica las dificultades. Ademas, si es necesario realizar alguna
programacion, es el responsable de armarla en la computadora y bajarla
a la placa controladora del artefacto.

Eventualmente pueden conformarse mas roles dividiendo los anteriores, como
el de reportero (se separa del rol de lider de equipo) que podra plasmar el pro-
ceso mediante fotografias y anotaciones que luego servirdn para la realizacion
de un informe o el de programador (se separa del rol de lider de equipo), que
serd quien escriba el codigo que se pensara en equipo. También podra haber
mas de un constructor, de acuerdo con la envergadura del armado en cada ac-
tividad en particular.
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7. Orientaciones
para la implementacién

A continuaciodn, se destacan diez consideraciones pedagdgicas, expresadas en
términos de posibilidades de accidn que MiniBot ofrece para el/la docente.

f

-
o
»
o

1. Facilita la implementacion ya que los requisitos de hardware/
software para la instalacion del programa Probots Lab son mini-
mas y su ejecucion es muy sencilla.

2. Promueve en los y las estudiantes la adquisicion de estrategias
de resolucidn de problemas a partir de la construccion y progra-
macion de robots.

3. Coopera con el fortalecimiento del trabajo colaborativo entre
pares y en comunidad.

4. Alienta la construcciéon del conocimiento estimulando el apren-
dizaje a partir de los errores, ya sean mecanicos (relacionados
con el armado del dispositivo) o computacionales (errores en la
programacion).

5. Fomenta la utilizaciéon de patrones creando rutinas de aplicacion
en diferentes situaciones.

6. Incita a la exploracion temprana de conocimientos cientifico-
tecnoldgicos. Integra conceptos de matematica, mecanica, inge-
nieria y electronica.

7. Estimula la capacidad de abstraccion mas alla de herramientas
puntuales, brindando la posibilidad de aplicar los conocimientos
en diferentes dispositivos y sistemas.

8. Introduce al conocimiento de conceptos comunes de programa-
cion y robdtica aplicables a diversos lenguajes.

9. Propone nuevos escenarios de trabajo al tratarse de dispositivos
innovadores que ofrecen retos y desafios motivadores para las/
los alumnos.

» 10. Favorece la apropiacion del método cientifico como modo de

investigacion, accién y aprendizaje a partir de la experimenta-
cion, la formulaciéon de hipotesis y la observacion. J

MiniBot

28




Escuelas del futuro

Para el desarrollo del aula taller, se proponen los siguientes momentos en el
aula.

Momento 1: Relevamiento y activacion de ideas previas

Agrupamiento de alumnos: gran grupo

Para que exista aprendizaje significativo es condicidn gue los nuevos concep-
tos se relacionen con la estructura cognitiva previa del alumno. Serd importante
comenzar la clase con una breve actividad que permita establecer relaciones
entre los conocimientos previos de los alumnos y los conceptos ya trabajados
en el area.

Por otra parte, si la actividad esta vinculada transversalmente con otra discipli-
na, es fundamental que en ese momento el docente retome los contenidos de
aquella, y realice el nexo entre estos y la construccidon o desafio robodtico que
se presenta.

Momento 2: Situacién problema

Agrupamiento de alumnos: grupos de 3 a 5 integrantes

El momento central de la clase consiste en el planteo de una situacion proble-
ma gque los alumnos deberan resolver en forma grupal. Este desafio deberd
tener algunas caracteristicas:

» Tendrd soluciones multiples.
* Pondra en juego la creatividad de los alumnos.
* Requerira la colaboracion de los integrantes del grupo.

e La resolucién tendrd como resultado una construcciéon y eventualmente
una programacion, de acuerdo con la edad de los alumnos.

* Permitird poner en juego diversas habilidades y conocimientos, de cre-
ciente complejidad.
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Momento 3: Andlisis de la resolucidn de la situacién problema y apertura de
nuevos interrogantes

Agrupamiento de alumnos: gran grupo

Una vez cumplido el tiempo propuesto para la resolucion de la situacion pro-
blema, los distintos grupos podran realizar una reflexién o una puesta en co-
mun. En este momento, los estudiantes podran explicitar las dificultades en-
contradas en el camino, las distintas hipotesis puestas en juego asi como los
éxitos y fracasos.

Por ultimo, se podran plantear nuevos interrogantes para profundizar algun
tema puntual vinculado con los conceptos trabajados.

Con respecto a los tiempos, es ideal que los tres momentos estén encuadrados
en un mismo modulo. Pero en muchas oportunidades, la construccioén, progra-
macion y testeo del robot (Momento 2) puede ocupar gran parte del mdédulo.
Es por eso, que tanto el relevamiento de las ideas previas (Momento 1) como el
analisis posterior (Momento 3) pueden estar separados de la experimentacion.
Lo que si es fundamental tener en cuenta es que, en general, la actividad debe
finalizar con los kits de robdtica en el mismo estado en que se encontraban al
comienzo de la actividad, ya que si la construccion se prolonga a otro dia, el
material no podra ser utilizado por otros cursos.
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7.2. Matriz de avance de los/las alumnos/as

La siguiente matriz o rubrica contiene criterios para poder acompanar el pro-
ceso de los alumnos, y de esta manera ayudar al docente a evaluar sobre las
evidencias del trabajo realizado.

Esta matriz de seguimiento entrecruza las seis competencias digitales que se
describen en el marco del PLANIED: Creatividad e innovacion, Comunicacion
y colaboracion, Informacion y representacion, Participacion responsable y so-
lidaria, Pensamiento critico, Uso autonomo de las TI/C; con cuatro niveles de
calidad que tienen asignados una valoracion cuantitativa y cualitativa:

1. Falta o no aplica

2. Continuar trabajando

3. Avanza en la direccion correcta

4. Logrado

f Competencia
digital

Falta o no aplica

Continuar trabajando

Avanza en la direccion
correcta

Logrado \

CREATIVIDAD E
INNOVACION

Los alumnos no promueven

précticas innovadoras asociadas

a la cultura digital y no

producen creativamente a través

de la apropiacion de las TIC.

Los alumnos promueven
esporadicamente practicas
innovadoras asociadas a la
cultura digital sin producir
creativamente a través de la
apropiacion de las TIC.

Los alumnos promueven

a menudo practicas
innovadoras asociadas a la
cultura digital y producen
creativamente a través de la
apropiacion de las TIC.

Los alumnos promueven
siempre practicas
innovadoras asociadas a la
cultura digital y producen
creativamente a través de la
apropiacion de las TIC.

COMUNICACION Y
COLABORACION

Los alumnos no se comunican
y no colaboran en pos de la
construccion del aprendizaje
con otros.

Los alumnos se comunican
pero no colaboran en pos
de la construccion del
aprendizaje con otros.

Los alumnos se comunican y
colaboran pero no construyen
aprendizaje con otros.

Los alumnos se comunican y
colaboran contribuyendo a la
construccion del aprendizaje
propio y de otros.

INFORMACION Y
REPRESENTACION

Los alumnos no buscan,
organizan ni producen
informacion para construir
conocimiento. Tampoco
reconocen modos de
representacion de lo digital.

Los alumnos buscan pero
no organizan ni producen
informacion para construir
conocimiento. No reconocen
los modos de representacion
de lo digital.

Los alumnos buscan y
organizan pero no producen
informacion para construir
conocimiento. No reconocen
los modos de representacion
de lo digital.

Los alumnos buscan,
organizan y producen
informacion para construir
conocimiento. Reconocen los
modos de representacion de
lo digital.

PARTICIPACION
RESPONSABLE Y
SOLIDARIA

Los alumnos no logran
integrarse a la cultura
participativa en un marco de

solidaridad y compromiso civico.

En algunas oportunidades los
alumnos logran integrarse

a la cultura participativa en
un marco de solidaridad y
compromiso civico.

Los alumnos se integran
parcialmente a la cultura
participativa en un marco de
solidaridad y compromiso
civico.

Los alumnos se integran
plenamente a la cultura
participativa en un marco de
solidaridad y compromiso
civico.

PENSAMIENTO

Los alumnos no investigan

Los alumnos investigan,

Los alumnos investigan,

Los alumnos investigan

\_

la integracion de proyectos de
ensefianza y aprendizaje.

TIC pero no las integran a
proyectos de ensefianza y
aprendizaje

CRITICO ni desarrollan proyectos. No desarrollan proyectos desarrollan proyectos y y desarrollan proyectos,
resuelven problemas y tampoco | y resuelven problemas. resuelven problemas. Casi resuelven problemas. Siempre
toman decisiones de modo Esporadicamente toman siempre toman decisiones toman decisiones de modo
critico, usando aplicaciones y decisiones de modo critico de modo critico usando critico usando aplicaciones y
recursos digitales apropiados. pero no usan aplicaciones y aplicaciones y recursos recursos digitales apropiados.

recursos digitales apropiados. | digitales.
USO AUTONOMO | Los alumnos no comprenden el | Los alumnos comprenden Los alumnos comprenden el | Los alumnos comprenden el
DE LASTIC funcionamiento de las TIC para | el funcionamiento de las funcionamiento de las TIC funcionamiento de las TIC y

y las integran parcialmente
a proyectos de ensefianza y
aprendizaje.

las integran a proyectos de
ensefianza y aprendizaje.

J
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