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Resumen: El presente documento relata el trabajo de investigacién que se esta

realizando en la Universidad Nacional del Noroeste de la Provincia de Buenos Aires

(UNNOBA) con el fin de poder establecer estrategias educativas respecto del

paradigma imperativo de la programacion de computadoras, utilizando como

herramienta al Robot Educativo Programable (REP) [1]. Para esto se trabaja

actualmente en los siguientes temas:

e Uso de robots como herramienta educativa. [2]

¢ Diferentes tipos y niveles de interfaces y su uso en el plano educativo.

e Conceptos y habilidades para el desarrollo de interfaces de robots. [3] [4] [5] [6] [7]

e Utilizacion de estrategias en propuestas educativas para promover habilidades en
programacion imperativa.

o Estrategias de motivacién de los estudiantes en cuanto a la ensefianza y
aprendizaje de la programacién de computadoras.

Palabras clave: ROBOTS, HERRAMIENTAS EDUCATIVAS, PROGRAMACION,
PROGRAMACION IMPERATIVA.

Introduccion

Antes de comenzar, cabe relatar que este trabajo de investigacion estda enmarcado en
el proyecto denominado “Herramientas didacticas y nuevas formas de interaccion para
la inclusion de TICs en la ensefanza”, proyecto aprobado y financiado por la
Secretaria de Investigacion, Desarrollo y Transferencia (SIDyT) de la UNNOBA en el
marco de la convocatoria a Subsidios de Investigacion Bianuales 2015 (SIB 2015) y
que se desarrollan en el ITT.
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1. Motivacién de la investigacion

El mensaje del video publicado por Code.org fue el impulso motivador de este trabajo.
El mismo es llamado “What most schools don't teach®®” (Lo que la mayoria de las
escuelas NO ensefian) y comienza con las palabras de Steve Jobs "Todo el mundo
deberia aprender a programar, porque te ensefia a pensar". En el video también
participan: el fundador de Facebook, Mark Zuckerberg; el fundador de Microsoft, Bill
Gates; entre otros personajes de resonancia en el area de la informatica. La idea fue
fomentar la ensefianza de programacion entre los nifos.

Si se extiende esa inquietud a jovenes y adultos cursan su formacion de nivel superior,
se recaban estadisticas sobre los resultados de las asignaturas afines a la
programacion de computadoras en la UNNOBA, y si ademas se tienen en cuenta los
informes y analisis de las tutorias de los ingresantes a las carreras del area de
informatica; se encuentra una gran dificultad en introducir a los estudiantes en la
programacion imperativa.

A continuacion, se incluye un cuadro con los datos de las cursadas desde el afio 2010
hasta el 2016 respecto de la asistencia y regularizacion en la asignatura “Introduccion
a la Programacion Imperativa” (IPl) en la UNNOBA:

Ano Asistentes | Regularizados
2016 42,55% 20,57%

2015 54,35% 18,12%

2014 54,41% 30,15%

2013 52,76% 24,84%"

2012 52,76% 29,15%

2011 67,00% 33,00%

2010 60,00% 28,00%

Tabla 1: datos de la asignatura “Introduccion a la Programacion Imperativa” en la UNNOBA

% URL del video en Youtube https://youtu.be/nKlu9yen5nc
“* En la Tabla 1 se destaca la fila correspondiente al afio 2013 dado que fue alli cuando se cambid el
lenguaje de programacion utilizado como herramienta para abordar los conceptos de la asignatura.
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De acuerdo a la Tabla 1 se puede observar que en la columna “Asistentes” se muestra
el porcentaje de estudiantes que efectivamente asistieron a clases. Luego en la
columna “Regularizados” se discriminan aquellos que han aprobado la cursada de la
asignatura.

Analizando los datos se pueden observar que el porcentaje de los asistentes a clase
ha disminuido en el tiempo. Para ello se llevaron a cabo algunas estrategias que se
profundizaran en el desarrollo de este trabajo.

También se observa que el porcentaje de estudiantes que han regularizado la
asignatura entre los afios 2010 y 2012 oscila entre el 28 y el 33 %. Con el objetivo de
incrementar ese porcentaje y de mejorar la calidad de las propuestas educativas, se
han llevado a cabo estrategias que involucraron cambiar el lenguaje de programacion
para abordar los conceptos de la asignatura (afio 2013 de la Tabla 1), reconfigurar las
dinamicas de las clases practicas y tedricas, capacitar al plantel docente en las nuevas
herramientas, organizar encuentros presenciales y virtuales a fin de propiciar el
intercambio del equipo.

Otro aspecto a tratar es la problematica que presenta la articulacion nivel “secundario—
universidad”, ya que suele costar muchos abandonos. Esta realidad tiene relacion con
caracteristicas propias de cada estudiante y con su formaciéon anterior [8], sin
embargo resulta de interés poder plantear propuestas educativas que estimulen el
aprendizaje de conceptos tales como: sentencia, estructura de control, variables,
blogues, entre otros; a través del uso de otras tecnologias [9].

Por otra parte en el ITT se ha trabajado en la construccion de un prototipo de un robot
educativo programable (REP) [10]. La construccion del prototipo tiene como objetivo
analizar y desarrollar herramientas y estrategias didactico-pedagdgicas que permitan
el disefo y la evaluacion de actividades para la inclusion de las TICs en las actividades
aulicas tanto en escuelas primarias como secundarias y su articulacion con el nivel
superior.

llustracién 1: Imagen del REP

o
o N 7 L] {
-I-Eif,aE.I-.{f_’ﬁ \ [ hitp://teyet2017.unlam.edu.ar/ '-’- D“I Univensidsd Nacional

RedUNCI de La Matanza




2. Tipos y niveles de interfaces y el uso de interface en el campo educativo.

A fin de comenzar a indagar acerca del uso de robots como herramienta educativa y
de comprender los tipos y niveles de interfaces asi como también del uso de robots en
el plano educativo; se intentara definir el concepto de interface:

“En informatica es el nombre que se le da a la conexion funcional entre dos sistemas,
programas, dispositivos o componentes de cualquier tipo; que proporcionan una
comunicacioén de distintos niveles permitiendo el intercambio de informacién”.

También puede describirse como “el conjunto de caracteristicas y elementos que un
programa de ordenador presenta en pantalla para facilitar la interaccién entre el
usuario y el programa”.

Por ultimo otra definicion que resulta interesante es “el conjunto de dispositivos y
canales que permiten conectar unidades distintas entre si”.

Las Interfaces mas conocidas se tipifican como légica, de usuario, y fisicas. Se
describen del siguiente modo:

e Logicas: se las considera como una interfaz virtual creada mediante una serie de
comandos del software, ya que en si mismas no son hardware sino solamente
cédigo.

e De usuario: son las mas conocidas, como por ejemplo los periféricos, que sirven
para que el usuario se comunigque con la maquina.

o Fisicas: son el hardware utilizado para comunicar sistemas unos con otros, de este
tipo existen muchas (USB, SCSI, etc.), dependiendo qué maquinas o sistemas se
quieran comunicar entre si.

De esos tres tipos de interfaces derivan muchas mas, dependiendo su aplicacion.

Volviendo a la definicion de interface ese “adaptador” entre dos entidades que se
comunican de forma distinta, para el caso de nuestro trabajo de investigacion sera lo
que transforme el cddigo Python recibido en movimientos de nuestro REP.

Cuando se habla de cédigo Python[11], se hace referencia al lenguaje de
programacion que utilizara el usuario del robot (en este caso el lenguaje que utilizaran
los docentes para sus clases). En ese sentido el estudiante se relacionara con el robot,
a través de Python, y esta eleccion se debe a que durante el afo de ingreso a la
UNNOBA se abordan los conceptos basicos de programacion de computadoras con
ese lenguaje.

En cuanto al uso educativo, se aspira a que los estudiantes estén mas involucrados
haciendo que sean constructores de su conocimiento de manera practica vy
motivadora, al poder ver representadas sus teorias, investigaciones y creaciones en
algo fisico y concreto.

De esta manera, se pretende guiar al estudiante a desarrollar sus habilidades en
disefio, programacion, trabajo en equipo, construccioén y testeo, entre otros aspectos,
que se ven incluidos en el uso de REP.
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Asimismo se busca aprovechar las habilidades y conocimientos que poseen los
estudiantes de nivel superior que actualmente oscilan entre los 17 y 30 anos de edad,
lo cual refiere una edad que los convierte en Nativos Digitales [12]

2.1. Diferentes tipos de interfaces
Otra clasificacion de interface que resulta interesante es la siguiente:
o Interfaces mediante gestos: Estas pueden reconocer manos, brazos, o hasta el
cuerpo entero permitiendo la interaccidon con el sistema; utilizadas tanto en

consolas de juegos, como televisores y demas artefactos.

o Interfaces hapticas: son las que se comunican con el usuario por medio de
vibraciones o fuerzas, mediante sensores que utiliza el mismo.

e Interfaces de realidad virtual: Por ejemplo lentes de realidad virtual que
permiten la inmersion en 360° del usuario dentro de un video o juego.

o Interfaces tactiles: Utilizadas en celulares, tablets, notebooks por ejemplo, para
que el usuario manipule el sistema mediante sus manos.

2.2. Interfaces especificas de robots
La siguiente clasificacion es propia de la tecnologia de los robots:
e Interfaces remotas: Para investigacion de lugares peligrosos.
o Interfaces domésticas: Para acompanamiento y realizacion de tareas del hogar.

e Interfaces con reconocimiento de Emociones.

2.3. Pensando en el desarrollo de una interface para REP

Para abordar este item se debe tener en cuenta lo qué llevd a atender la necesidad
de desarrollar una interface, el hecho de poder usar el REP para abordar en forma
didactica conceptos de programacion de computadoras ante estudiantes ingresantes
de la universidad.

En ese sentido se deben considerar algunos aspectos fundamentales como por
ejemplo que la interface debe ser lo mas amigable posible a fin de facilitar su uso.

Por otra parte se debe considerar qué es lo que se desea que haga el robot (REP para
el caso de esta investigacion) y cudles seran su alcance y limitaciones. Dependiendo
de esas caracteristicas especificas se trabajara en el desarrollo de una interface que
“reciba” codigo Python, y luego lo transmita al REP para que este pueda ejecutar.
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Una vez en claro esto, se intentara proporcionar a la interface una suficiente cantidad
de acciones posibles, a fin de lograr variadas y numerosas actividades que REP pueda
realizar.

3. Justificacion de la seleccion del lenguaje de programacion

El robot esta desarrollado con tecnologia Arduino[13], y la programacion de este
micro-controlador estd basada en C++[14]. Ambas tecnologias deben tenerse en
cuenta a la hora de desarrollar la interface del REP. No se debe olvidar que durante el
afio de ingreso a la UNNOBA se abordan los conceptos basicos de programacion de
computadoras con el lenguaje Python.

Por otra parte en IPI se introduce a los estudiantes en la programacién imperativa a
través de las siguientes unidades tematicas:

Unidad Introductoria Légica. Proposiciones. Simbologia. Conectores logicos.
Tablas de verdad. Algoritmos. Definicion. Sentencias. Pseudocodigo.
Estructuras de control.

Unidad 1 El Lenguaje de Programacion. Conceptos de intérprete y compilador.
Tipos de datos. Tipo de dato bool Variables. Cadena de caracteres. Manejo de
las cadenas. Operaciones. Entrada/salida.

Unidad 2 Estructuras de control. Secuencia. Seleccion. lteracion Logica en el
contexto de Estructuras de Control. Asignacién. Comparaciones. Flujo de
Control. Ejemplos de uso.

Unidad 3 Por qué modularizar? Funcion. Invocacion Parametros. Modulos
Variables locales a una funcién. Ambito global y local Documentacion.
Precondiciones y Postcondiciones. Manejo de excepciones.

Unidad 4 Estructuras que permiten contener otros objetos. Definicion vy
operaciones. Ejemplos utilizando: tuplas, listas, conjuntos, diccionarios.

Los objetivos de la asignatura se plantean de la siguiente manera:
e Comprender y Descomponer Problemas

e Conocer y manejar, a través del desarrollo de Algoritmos, soluciones a
Problemas

¢ Modularizar y Parametrizar

e Comprender y aplicar el concepto de Programacion Estructurada
¢ Manejar lenguaje Python (sintaxis y semantica)

e Manipular Estructuras de Control

¢ Maniobrar de Tipos predefinidos.
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Entonces teniendo en cuenta la tecnologia utilizada para el desarrollo del REP sumado
al uso de Python como herramienta para abordar los contenidos en IPI, se justifica la
seleccion del lenguaje de programacién Python para el desarrollo de la interface de
REP.

4. Conclusién y trabajos futuros

Analizando los resultados de las estrategias hasta el momento abordadas (cambio de
lenguaje de programacién para abordar los conceptos de IPI, reconfiguracion en las
dinamicas de las clases, capacitacion del plantel docente en nuevas herramientas,
entre otras) se concluye que el esfuerzo realizado por el equipo docente y por la
universidad en busca aumentar el porcentaje de estudiantes regularizados en IPI no es
el deseado, es por ello que se continla trabajando en las tematicas antes
mencionadas.

En ese contexto, y con lo que hasta este momento se ha investigado, se decide
desarrollar esta interface con el lenguaje Python.

Luego, se utilizara esa tecnologia en la ensefianza del paradigma imperativo de la
programacion, se analizara esa experiencia y por ultimo se definiran estrategias que
permitan incorporar la herramienta REP de manera de anexar instrumentos
tecnologicos no tradicionales en las propuestas educativas de programacion
imperativa actuales en la UNNOBA.

Referencias

[1] Articulo “La robdtica educativa ayuda a los alumnos a razonar; eso vale para
Informatica y para Filosofia”. Disponible en:
http://www.eldiario.es/norte/navarra/ultima_hora/robotica-educativa-alumnos-
Informatica-Filosofia_0_293621134.html Accedido el 29/11/2016

[2] Barroso, C. (2003). Criterios pedagdgicos en el uso de multimedia en educacion:
los agentes pedagédgicos: Adenda a la IV Ponencia: Los lenguajes de las pantallas.
Impacto en las relaciones sociales de los jovenes y retos educativos. En XXII
Seminario interuniversitario de teoria de la educacion. Otros lenguajes en educacion.
Sitges: Universitat de Barcelona.

[3] Articulo: “Proyecto TSP”. Disponible en:http://proyectotsp.com/uso-educativo-de-
los-robots-en-el-aula/ Accedido el 20/11/2016

[4] Articulo: “Tecnologia, programacion y robdtica en secundaria”. Disponible en:
https://tecnopujol.wordpress.com/2016/01/20/usos-educativos-de-la-robotica/ Accedido
el 20/11/2016

[5] Articulo: “Robdtica educativa”. Disponible en:
https://es.wikipedia.org/wiki’/Rob%C3%B3tica_educativa Accedido el 22/11/2016

= =
~NAA ) '@1
TE&ET.(/_’O \ [ http:/fteyet2017_unlam_edu_ ar/ ?'f'. D“ T Universidad Nacional

RedUNCI T de La Matanza




[6] Articulo: “La Robdtica Educativa es un sistema de ensefianza interdisciplinaria que
potencia el desarrollo de habilidades y competencias en los alumnos.” Disponible en:
http://www.edukative.es/que-es-la-robotica-educativa/ Accedido el 26/11/2016

[7] Articulo: “Reflexiones acerca del uso educativo de la robdética y la programacion”.
Disponible en: https://www.centrocp.com/reflexiones-del-uso-educativo-la-robotica-la-
programacion/ Accedido el 29/11/2016

[8] Garcia Aretio, L. Ruiz Corbella, M. Garcia Blanco, M. (2009) Claves para la
educacion: actores, agentes y escenarios en la sociedad actual. Coedicién de: Narcea
SA y Universidad Nacional de educacion a Distancia.

[9] Cacheiro Gonzalez M L (2014) Educacion y tecnologia: estrategias didacticas para
la integracion de las TICs

[10] Alvarez, E. Useglio, G, Osella Massa, G. Luengo, P. Russo, C. Sarobe, M. Llanos,
E. Pérez, R. Serafino, S. Ramoén, H. (2014) Robdtica: Aplicaciones en Educacién y en
Agricultura de Precisién

[11] Articulo: “El tutorial de Python”. Disponible en:
http://docs.python.org.ar/tutorial/pdfs/TutorialPython2.pdf

[12] Prensky, M.(2001) Nativos Digitales, Inmigrantes Digitales. MCB UniversityPress,
Vol. 9 No. 6.

[13] Articulo: “Arduino: tecnologia para todos”. Disponible en:
http://arduinodhtics.weebly.com/iquestqueacute-es.html

[14] Articulo publicado en EcuRed. Disponible en: www.ecured.cu/C%2B%2B

TE“ f ’fﬁ . f v D“T meg‘mw

\ hitp:/teyet2017 unlam eduar/  ww» ..

Red LENCT de La Matanza




