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Resumen

En el presente trabajo trataremos de conocer diferentes aspectos que engloban la
Robotica Educativa (RE), prestando atencion al nivel de integracion real en el curriculo
y en la escuela a nivel general, asi como su presencia en las islas Canarias, a través de la
revision, comparacion y estudio de distintas investigaciones y documentacién legal.
Ademas pondremos en marcha una investigacion a través de “Kibo robot”, en la que
analizaremos los efectos que resultan del uso de la robética. Para ello pondremos en
marcha una propuesta de actividades con participantes miembros de la Asociacion Down
Tenerife, que presentan Sindrome de Down.

Palabras clave: Roboética educativa, Kibo robot, pensamiento computacional, sindrome
de Down.

Abstract

In the report we would like to argue diverses branches of Educational Robotics (ER), we
are taking into acount its integration into the schoolar curriculum, its implementation
Canary Islands. We shall analize, review and compare the most prominent researches and
legal framework. We will also carry out an investigation with "Kibo robot", in which we
will analyze the effects that result from the use of robotics. For this we will carry out a
proposal of activities with participants members of the Down Tenerife Association, who
present Down Syndrome.

Keywords: Educational robotics, Kibo robot, computational thinking, Down Syndrome.

1. Introduccion

Fueron los egipcios y luego los griegos quienes comenzaron a construir estatuas y figuras
con intenciones similares a quienes construyeron los primeros robots. Fue King-su Tse,
en el afio 500 a.C. en China, quien construye una urraca voladora de madera y bambu y
un caballo de madera capaz de dar saltos, mas tarde se cred la catapulta receptiva y se
construyd un autoOmata acudtico. Posteriormente fueron creados los relojes, que son
considerados unas maquinas antiguas bastante perfectas y muy cercanas al concepto de
la robdtica (Sdnchez Martin, et al. 2007).

La palabra robdtica, de origen eslavo, trae consigo sentimientos de evolucién e
innovacidn, en algunas ocasiones se puede llegar a considerar que nos encontramos con
un elemento nuevo o reciente, simplemente por ir acompafiado de esta palabra. Pero la
robotica asociada a diferentes ramas como puede ser la industria, la ingenieria y la
tecnologia electrdnica, lleva en marcha desde principios del pasado siglo. Poco a poco la
robotica se ha hecho imprescindible en la sociedad, en ramas como la medicina se ha



producido grandes avances en la cirugia y rehabilitacion. Fue a partir de la década de los
sesenta cuando hubo un mayor interés en introducir la robdtica en la comunidad educativa
de mano de las investigaciones de Seymour Papert y otros investigadores (Acufia Zufiiga
y Castro Rojas, 2012). Actualmente en gran parte de las ramas laborales se estéa aplicando
en mayor o menor medida el uso de la robotica.

Encontramos muchos estudios sobre la robotica educativa o “robdtica pedagdgica”, como
se denomind en un primer momento, pero un namero insignificante en relacion a otros
sectores. La robdtica educativa es una forma de trabajar el pensamiento computacional
en el aula, en el que se programara el comportamiento de objetos fisicos. Pudiendo
programar mas alld del ordenador y despertando gran motivacién en los participantes
(Posado Prieto, 2018). Aunque debemos hacer referencia a que en los Gltimos afios esta
rama ha recibido un aumento de investigaciones, en cuanto a cantidad y a calidad se
refiere. Por otro lado también ha aumentado la creacion de robots destinados a este sector,
sobre todo si hacemos referencia a la roboética educativa en las primeras edades, ademas
las perspectivas de crecimiento en una linea de futuro siguen siendo favorables, porque
la robotica educativa tiene un potencial evidente que no debe descuidarse ni apartarse del
sector académico. Podremos ver diferentes ejemplos de robots educativos en el apartado
8 de este mismo documento.

La tecnologia y la robdtica ligadas a la educacion no son ningunas desconocidas en
nuestros dias, varias escuelas y universidades estan incorporando la robotica educativa en
sus rutinas de aprendizaje diarias y las aplicaciones y avances tecnolégicos son empleados
de manera ineludibles por un gran porcentaje de centros educativos en Espafia y otros
paises desarrollados.

Los estudiantes de ciencias de la educacion tienen en sus planes educativos asignaturas
el relacionadas con las nuevas tecnologias, quizas no tan profundas y especificas como
consideramos que deberian ser, pero si que les permiten tener unas ligeras nociones del
tema. En estos planes de estudios no encontramos asignaturas que transmitan lo que es la
robotica educativa, ni si quiera que expliquen ligeramente de qué va la misma. ;Como
pueden los docentes transmitir lo maltiples beneficios que aporta la robotica si ni siquiera
saben lo que es?

Algunas de las cuestiones que nos planteamos al comenzar este proyecto es (El porqué
de la robotica educativa? ¢Por qué tiene tanta expectacion hoy en dia?

En la actualidad la robética esta despertando mucha curiosidad, la robotica pedagdgica se
fundamenta en el estudio de los robots y en las acciones que estos son capaces de hacer,
apoyandose en las diferentes areas de conocimiento relacionadas. Esto proporciona
beneficios en las aulas y crea novedosos objetos de estudios donde tendra lugar el
aprendizaje. La robotica educativa, es un método de aprendizaje contrastado, que tiene
un elevado potencial como instrumento formativo en todas las edades en las que se ponga
en practica.

El uso y manipulacion de la robdtica, tendra éxito en cualquiera de las etapas educativas
en las que se lleve a cabo, pero seria ideal que esta manipulacion se realizase desde las



primeras edades, porque entre otros motivos, la curiosidad infantil y el aumento de la
motivacion va a permitir que la toma de contacto y la construccion de la realidad y del
conocimiento sea mas efectivo. Podemos decir que el nifio estara jugando y este juego le
permitird aprender y acercarse al mundo de la programacion casi de manera involuntaria,
también desarrollard habilidades necesarias para su futuro personal y profesional,
permitiéndole destacar en disciplinas de caracter mas cientifico. Ademas ofrece a los
alumnos un espacio de aprendizaje marcado por el fomento de la imaginacién y desarrollo
de la creatividad, creando proyectos basados en sus preferencias, experimentando y
jugando con sus creaciones, esto ocasionara que se despierten muchas inquietudes en los
pequefios, que saquen conclusiones sobre sus propias experiencias y puedan imaginar y
crear nuevos proyectos, esto les genera capacidad para emprender y aumentar su
autoestima. Permite trabajar en equipo y potencia el trabajo colaborativo, que son
esenciales en la edad adulta y en el &ambito laboral, ademas de facilitar la comunicacion,
el desarrollo de la responsabilidad y la toma de decisiones, asi como ayuda a comprender
mejor el mundo que nos rodea. Segun Pozo (2005), la robdética educativa pretende apoyar
habilidades productivas, creativas, digitales y comunicativas (como se cita en Espinosa
Moreno, y Gregorio Olivares, 2018)

“Es una herramienta muy versatil y polivalente, ya que permite trabajar diferentes areas
de conocimiento propiciando la adquisicion de diversas habilidades” (como se cita en
Morales Almeida, 2017). Debemos tener en cuenta que no se trata de que el profesorado
ensefie robotica a sus alumnos, sino de que emplee este recurso para orientar a los
estudiantes a desarrollar y construir su propio conocimiento. En definitiva podriamos
argumentar que la roboética educativa no consiste Unicamente en la construccion de robots,
consiste en trabajar de manera conjunta con los compafieros, seguir unas pautas para que
la construccion del robot sea exitosa, programar lo que nos gustaria que el robot llegase
a hacer y decidir cual es la mejor manera para conseguir resolver el problema que se les
ha presentado (Espinosa Moreno y Gregorio Olivares, 2018).

2. Justificacion de la investigacion

Tenemos la necesidad de que la educacion evolucione y pueda refrescarse con cada una
de las nuevas teorias, ideas e instrumentos que van surgiendo con el desarrollo social. Por
ello es necesario que los profesionales de la misma tengan una mente abierta y dispuesta
al cambio y a la evolucidn, para que investiguen e incorporen en sus practicas docentes
aquellos elementos gque realmente puedan beneficiar al alumnado y del que incluso ellos
mismos puedan enriquecerse como profesionales.

Como ya hemos comentado la robotica educativa es un instrumento esencial en las aulas
de hoy en dia y en la vida de cada persona en general, ya que conforman una gran ayuda
para poder desarrollar muchas competencias claves para el futuro laboral y personal de
los seres humanos.

En el presente trabajo tratamos de estudiar la robdtica educativa y su aplicacion en
colectivos con necesidades especiales y especificas. Concretamente incorporaremos una
investigacion, realizada en la Asociacién Down Tenerife, en la cual hemos llevado a cabo



una propuesta de actividades para trabajar con el robot Kibo y poder investigar cuél es el
efecto del mismo en la muestra seleccionada. (Qué efecto tendra la presencia de un robot
en el aula con alumnado con Sindrome de Down, les podré aportar beneficios el llegar a
manipular con éxito el robot?

Esta propuesta de actividades se llevara a la practica, para posteriormente poder analizar
la implicacion, participacion y resultado de las actividades que haganlas personas que
participan. Debemos tener en cuenta que la programacion es una tarea compleja, que
necesita de gran atencion y esfuerzo por parte del estudiantado, por ello tenemos
expectacion al resultado que obtengamos en la investigacion, ya que el colectivo con SD
suele presentar limitaciones significativas en el funcionamiento intelectual.

La introduccion de las TIC en la ensefianza de manera general nos proporciona multiples
ventajas, por tanto esperamos que la puesta en marcha de nuestras actividades con este
colectivo en especial pueda generar resultados positivos, que mejore su motivacion y su
interés por la investigacion a traves de la robdtica, pudiendo verificar la eficacia de estos
métodos. Es sumamente importante, emplear una metodologia adecuada para reforzar y
facilitar el aprendizaje, se deben realizar actividades préacticas y ltdicas para que el grupo
de estudiantes tenga un nivel alto de motivacion y presten atencion y colaboren en las
actividades propuestas.

De esta manera contrastaremos y recopilaremos informacion relevante y necesaria para
comprender el proceso de integracion de la RE y la importancia que esta requiere en la
actualidad.

3. Marco tedrico

Desde el siglo XIX se traté de cambiar el paradigma educativo y lograr que el profesorado
y el alumnado fuesen agentes participativos en el aula, pero este cambio de paradigma se
fue alargando en el tiempo. Fue en el siglo XX cuando aparecen nuevas teorias que
supondran grandes cambios educativos.

La robdtica ha fijado sus bases sobre la pedagogia del construccionismo de Seymour
Papert, en el siglo XX. Esta pedagogia va en la linea de la teoria constructivista de Jean
Piaget, ya que afirman que el conocimiento no se transmite sino que se construye, pero
ademas la pedagogia constructivista indica que el individuo debe ser capaz de construir
un elemento tangible y que este no solo se encuentre en su mente. Seria Papert el que
construyese la base del uso de la RE en las aulas, logrando que los alumnos aprendieran
a través de la programacion de ordenadores y robots (Monsalves Gonzalez, 2011).

También posteriormente Ruiz-Velasco (2007) y Odorico (2004) coincidieron en definir
la robdtica educativa como una disciplina que se basa en la participacién activa del
colectivo estudiantil, que provoca un aprendizaje a partir de la propia experiencia durante
el proceso de construccion y robotizacién de objetos (Citado en Monsalves Gonzélez,
2011). Concretamente Ruiz Velasco (2007) la define como “...una disciplina que permite
concebir, disefiar y desarrollar robots educativos para que los estudiantes se inicien desde



muy jovenes en el estudio de las Ciencias y la Tecnologia” (citado en Pinto Salamanca,
Barrera Lombana y Pérez Holguin, 2010)

En un primer momento todas las investigaciones de RE se centraban en el uso y
aprendizaje de la robdtica como elemento propio para comprender el funcionamiento de
los robots, la mecénica, programacion.... Posteriormente se intenté que la robdtica
abarcase otros enfoques educativos y en este momento comenzaron a surgir
investigaciones con otra direccion, estas ponian de manifiesto que las materias mas
trabajadas y beneficiadas en el uso de la robética en el aula son las materias STEM
(Ciencia, Tecnologia, Ingenieria y Matematicas por sus siglas en inglés), estas son
aquellas areas cientifico-técnicas. Muchos autores, como Sanders (2009), han
considerado que el fomento y apoyo en estas areas son la clave para que el alumnado
triunfe en su vida académica, pudiéndose dedicar en futuro a las ramas laborales mas
complejas. En cambio otros autores como Wlliams (2011) consideran que la ensefianza
masiva de asignaturas STEM puede llegar a resultar poco beneficiosa para el alumnado y
que posiblemente fuese mas Util si se incorporasen otros elementos (Ruiz Vicente, 2017).

Yakman (2008) distingue entre dos vertientes, reconoce la importancia del STEM, pero
apuesta por la interdisciplinariedad e incorpora la letra “A” en esta definicion, haciendo
referencia a las artes, por tanto pasa a denominarla STEAM (Ciencia, Tecnologia,
Ingenieria, Arte y Matematicas), de esta manera se estaria reconociendo la importancia
de incluir en este conjunto una disciplina diferentes, que permita nuevas experiencias de
aprendizaje. Encontramos diferentes autores que ademas de apoyar, aportan su punto de
vista al concepto y conjunto de STEAM. En Espafia en 2015 se celebrd la 1° Conferencia
Internacional de STEAM. Valoramos que es necesario que este tipo de educacion
prolifere en nuestro pais, ya que potencia el interés por la tecnologia, desarrolla
competencias en estas areas y va de la mano con la robotica educativa, y que
consideramos serd la educacion del futuro (Ruiz Vicente, 2017).

Al tratarse de un aprendizaje relacionado con diferentes areas, ya que para poder llevar a
cabo la robdtica educativa vamos a necesitar de la electronica, mecanica, tecnologia,
pedagogia... diremos que se trata de un aprendizaje globalizado, que va a permitir al
colectivo estudiantil adquirir aprendizajes para emplearlos posteriormente en la
resolucién de problemas de distintas disciplinas.

“...En 1983, ¢l laboratorio del Instituto Tecnolégico de Massachusetts llevo a cabo el
primer lenguaje de programacion educativo para nifios llamado logos” (Citado en Pitti,
Moreno, Mufioz, y Serracin, 2012). Este lenguaje fue desarrollado en primer momento
para ensefiar matematicas al grupo de estudiantes, procede de la inteligencia artificial, y
cree en un ambiente en el que el colectivo estudiantil interpretara el papel de maestros.
La RE conlleva la apropiacion de distintos lenguajes, por tanto los alumnos y las alumnas
que participen en ella van a tener diferentes cddigos para poder ser competentes en
distintas disciplinas. La creacion de Kits de robética ha ayudado a su introduccion, ya que
éstos se pueden manipular de manera efectiva sin contar con un conocimiento
desarrollado de electrénica o de programacion (Pitti, Moreno, Mufioz, y Serracin, 2012).



La mayor parte de las investigaciones que encontramos sobre RE esta relacionada con
estudios realizados a colectivo estudiantil universitario o de secundaria, muy pocas
investigaciones tratan de estudiar las primeras edades, a pesar de que conocemos que
cuanto antes se inicie al alumnado en el manejo de la robdtica, antes podran desarrollar
todas las habilidades y conocimientos intrinsecos en el uso de la misma. Esto se debe que
en un primer momento en nuestro pais se introdujo la robotica Unicamente en la ensefianza
secundaria, por tanto podemos decir que la presencia de la RE en las primeras edades es
relativamente reciente.

4. Robotica en Canarias

La comunidad autondmica de Canarias ha mostrado en los ultimos afios tener un gran
interés por la robéticas educativa, a pesar de que en los curriculos educativos oficiales no
contamos de manera explicita con el empleo de la robdética en las primeras edades como
recursos educativo necesario. Diferentes organizaciones tratan de darle la relevancia que
requiere, en las Islas contamos con diferentes empresas dedicadas a este tema, que
organizan cursos y actividades extraescolares, ademas muchos docentes tratan de
formarse en RE, ya sea por cursos que ofrece la consejeria o de manera autonoma. En
2016, la Consejeria de Economia, Industria, Comercio y Conocimiento del Gobierno de
Canarias, a través de la Agencia Canaria de Investigacion, Innovacion y Sociedad de la
Informacién (ACIISI) impartid, talleres de ‘Introduccion a la roboética educativa en
Primaria’, para nifias y nifios de seis a doce afios. Por tanto encontramos cada vez un
mayor numero de diferentes apoyos al uso de la robotica en las Islas Canarias.

En la actualidad, y desde el afio 2014, la comunidad Autonoma de Canarias cuenta con
distintos programas que tratan de fomentar y otorgar valor y relevancia a la robdtica
educativa. La ultima convocatoria es la de “Ciberlandia 2018, que lleva realizandose
varios afios, se trata de un proyecto que tiene como objetivo fomentar vocaciones de
caracter cientifico-tecnoldgico en jovenes escolares, con edades comprendidas entre los
11 y 18 afios, se realiza en la provincia de Las Palmas de Gran Canaria. No obstante
encontramos proyectos distintos enfocados a alumnado de edades mas cortas y en
diferentes islas. (Portal del area de Tecnologia Educativa, Medusa. Gobierno de
Canarias).

Ademas la pagina del Gobierno de Canarias nos ofrece un apartado destinado a la robética
educativa, este se encuentra dentro del CEP de Gran Canaria Sur. En esta pagina podemos
encontrar informacidn acerca de diferentes robots recomendados para uso académico, asi
como proyectos para educacion primaria.

Concretamente en el afio 2015 se implant6 por primera vez en Canarias la robotica como
asignatura, fue en el colegio “Arenas Internacional” en la isla de Lanzarote, se comenzd
a impartir la asignatura en 1° y 2° de E.S.O, se hace eco de la notica el periddico Lancelot



digital’. En meses posteriores se comenz6 a trasladar la robética en este y otros colegios
a la educacion Primaria, a través de proyectos, cursos, talleres y campeonatos organizados
por distintas entidades, pero no como asignatura.

No debemos quedarnos con la idea equivocada de que introducir la robdtica en las
primeras edades esta exclusivamente ligada con formar al alumnado como profesionales
de la programacion informatica, sino esta relacionada con el fomento de habilidades y
destrezas acordes con el pensamiento estratégico y el razonamiento matematico que
abarca una gran cantidad de disciplinas, como ya hemos comentado anteriormente.

5. Integracién curricular

El uso de las nuevas tecnologias (TIC) en la educacion esta presente en la realidad y
futuro de las aulas y centros educativos. En Espafia, la Programacion y la Robdtica son
asignaturas curriculares en algunas Comunidades Autonomas, fue en el Real Decreto
3473/2000, articulo Unico, LOGSE, donde se plantearon los contenidos sobre Robotica,
en relacion con la asignatura de Tecnologia, en la Educacion Secundaria.
Lamentablemente han pasado alrededor de dieciocho afios desde que la robotica esta
presente en nuestra vida académica y no se ha conseguido expandir ni dar la relevancia
que requiere. Fue también en la etapa de secundaria, con la Ley Organica 2/2006, de 3 de
mayo, de Educacion, cuando se incorporaron dos materias que significaron el primer
acercamiento del alumnado a la informatica (Ley Orgéanica 2/2006, articulo 112). En
nuestro pais la necesidad de que la ciudadania, desde las primeras edades, supieran actuar
ante las TIC y adquiriesen competencias acerca de la tecnologia y la informacion, hizo
que se plantearan nuevos elementos en el curriculo educativo de educacion primaria que
se manifestaron con el Real Decreto 1513/2006 de 7 de diciembre, la aptitud en el
«Tratamiento de la informacion y competencia digital».

Desde esta fecha hasta la actualidad no se ha recogido en ningin documento oficial la
necesidad de incorporar la informatica y mucho menos la robotica en las aulas de
educacion infantil y primaria como elemento ineludible para la formacién de los alumnos.
Debemaos tener en cuenta que las nuevas tecnologias evolucionan de manera constante y
por tanto se deben incluir y actualizar la necesidad de su uso. No obstante en los ultimos
afios se le esta otorgando un papel notable y necesario a la RE, que se ve claramente
reflejado en el nimero de investigaciones al respecto y que el nimero de institutos y
universidades que la emplean han crecido y ha logrado expandirse hasta los colegios de
infantil y primaria.

Siguiendo la linea de lo que comentdbamos anteriormente acerca de la visibilidad de la
robotica en el curriculo oficial de ensefianza, consideramos que es sorprendente que esta

! Noticia en http://www.lancelotdigital.com/vida-social/el-colegio-arenas-internacional-incorpora-de-
forma-pionera-en-lanzarote-la-robotica-como-asignatura



estuviese presente en una Ley elaborada en el afio 2000 y que su progreso haya sido tan
lento dentro de esta rama.

En la historia educativa de nuestro pais la robdtica aparece como un contenido a trabajar
en la asignatura de Tecnologia en la ensefianza secundaria. Tras varios afios y cuando
comienza a tener mayor valor la RE, se crean asignaturas optativas de libre configuracién
de Robética, se trata de asignaturas independientes con entidad propia, anuales,
evaluables y que forman parte del curriculo con sus propios objetivos y contenidos
educativos. Las primeras Comunidades Auténomas que ponen de manifiesto crear la
asignatura de robotica como asignatura optativa son Andalucia (Ocafia Rebollo, et al,
2015) y Valencia (Ruiz Vicente, 2017), posteriormente la Comunidad de Madrid no tardd
en incorporar en su curriculo la asignatura “Tecnologia, Programacion y Roboética™ que
de forma obligatoria cursa el alumnado de secundaria durante los tres primeros cursos
(Cabrera Delgado, 2015).

En relacion a la educacion primaria e infantil el empleo de la robotica en las aulas ha sido
mucho mas lento, probablemente se deba a que en un primer momento se considerd que
esta disciplina seria competente si estuviese enfocada a un perfil de alumnado con un
determinado grado de madurez y que tuviese nociones basicas sobre el
funcionamiento de los diferentes elementos que intervienen en la actividad de un robot.
Sin embargo la importancia de emplear la robotica desde las primeras edades educativas
estd en auge desde los ultimos afios, ya que se considera que a pesar de que en estas edades
el colectivo estudiantil no pueda comprender o aprender algin lenguaje de programacion
0 proyecto elaborado que esté relacionado con la robdtica, si podran adquirir muchas
nociones béasicas que seran fundamentales en su futuro y progreso académico. Por
ejemplo desarrollaran el pensamiento computacional para poder resolver los diferentes
problemas que van encontrando en su relacién con el robot, por tanto estaran trabajando
el pensamiento l6gico-matematico, también desarrollaran la creatividad e innovacion,
aprenderan a programar siendo conscientes de la correlacion de los sucesos, sabiendo que
antes de ejecutar un paso de manera previa debemos realizar una accion y también a
codificar estableciendo un idioma entre la personay el robot (Gonzalez Gonzalez, 2018).

En relacion a ello debemos comentar que ha sido la Comunidad de Navarra la primera en
incorporar la robdtica fuera de la ensefianza de adolescentes o personas adultas, fue en la
Educacion Primaria, lo hizo en los cursos cuarto y quinto dentro del area de matematicas.
Posteriormente otras Comunidades Autonomas decidieron copiar esta idea y comenzar a
incluir, como comentamos anteriormente, areas a traves de las asignaturas de libre
configuracion autonémica. También muchos colegios comenzaron a propiciar talleres y
participar en diversos proyectos utilizando la programacion y la robdtica como elementos
fundamentales (Cabrera Delgado, 2015).

6. La presencia de la robotica en colectivos con Necesidades Especiales y
Especificas

Se considera que una persona requiere de necesidades especiales cuando necesita
determinados apoyos o atenciones extras debidas a que presenta algin tipo de



discapacidad. El grupo de estudiantes que presentan este tipo de necesidad, puede ser que
la requieran en un momento puntual o por el contrario que sea permanente en el tiempo.
Encontramos una gran diversidad de discapacidades y segun varios estudios la RE podria
contribuir favorablemente con ellas, segin (Conchinha, 2012) “La RE promueve
interdisciplinariedad, la inclusion, la interaccion, la resolucion de problemas y aumenta
la autoestima de los participantes” (citado en Conchinha, da Silva y Freitas).

Encontramos distintos estudios acerca de la presencia de la RE en instituciones dedicadas
a colectivo con necesidades especiales. En concreto una gran cantidad de investigaciones
sobre la RE que se trabaja con alumnado que presenta discapacidad motriz, ya que la
roboética se presta a que las personas interactlen de manera social y afectiva, superando
las limitaciones fisicas que puedan tener (Conchinha, Viegas D’Abreu y Correia de
Freitas, 2015). También se han realizado diferentes estudios que tratan de atender a las
necesidades especiales de personas con discapacidad visual, llegando a desarrollar un
entorno sensorial utilizando mapas tactiles, realizado por D'Abreu y Chella (2006).
Autores como Conchinha y Freitas han realizado investigaciones sobre la RE con
alumnos con parélisis cerebral y autismo, demostrando que los estudiantes a través de la
RE pueden consolidar los conocimientos existentes, promoviendo la interaccion y
mejorando la autoestima (Citado en Conchinha, Viegas D’ Abreu, y Correia de Freitas,
2015).

En los ultimos afios se han desarrollado robots especificos para trabajar con participantes
que presenten necesidades especiales y especificas, un ejemplo de ello es LEKA, “un
robot multisensorial que estimula las habilidades sociales, cognitivas y emocionales,
aumentando la autonomia de los pequefios...” (MediaTreds, 2018). Este robot podra
formar parte de la terapia de muchas nifias y nifios que presentan discapacidades en el
desarrollo, ayuda a personas que presentan autismo y SD entre otras, ya que fue disefiado
para mejorar sus habilidades sociales y cognitivas. Es una esfera que respondera de
distinta manera ante el comportamiento que tenga el usuario con él (Telemundo, 2018).

Estos tipos de robots son creados pensando en colectivos con necesidades especiales y
especificas, pero ¢Qué éxito tienen entre estos colectivos los robots educativos que no
son elaborados de manera especifica para ellos? El uso de la RE, no se dirige normalmente
a estudiantes con necesidades educativas especiales, por tanto gran parte de kits de
robotica educativa y actividades de robdtica en general necesitan ser adaptados.
(Conchinha, Viegas D’Abreu y Correia de Freitas, 2015)

En Canarias el IES Schamann, de Las Palmas de Gran Canaria, ha incluido la robotica y
las nuevas tecnologias, como una nueva forma de llegar al colectivo estudiantil que se
encuentra en un aula en clave. Se trabaja de manera especifica con estudiantes con
Necesidades Educativas Especiales para adaptar los contenidos ordinarios a sus
capacidades diferenciadas, favoreciendo asi la inclusion de este alumnado en este tipo de
actividades (Gobierno de Canarias, 2018).



7. Formacién del profesorado

El uso de las Tecnologias de la Informacion y la Comunicacion supone introducir nuevas
estrategias y recursos que por supuesto van a influir en aspectos caracteristicos del
trabajo en el aula, como la metodologia, el tipo de agrupamientos, y la gestion de los
recursos. Las TIC y los nuevos dispositivos electronicos permiten a los integrantes y las
integrantes de la comunidad educativa relacionarse, informarse, estudiar, trabajar y
comunicarse en diversos espacios, reales y virtuales. Ademas, mientras se profundiza en
cualquier tema o materia, el aprendizaje a través de ellas permite mejorar la competencia
digital. De manera concreta si nos referimos a la robotica, ademas de incorporar todos los
beneficios pertinentes y asociados al uso de las TIC, potenciaremos la construccion del
pensamiento computacional, el proceso creativo, la experimentacién, la globalizacion de
los aprendizajes y el trabajo colaborativo.

Enrelacion a lo que nos indica Cebrian de la Cerna (2003, 35) acerca de que los profesores
del futuro deben tener una serie de competencias de cara a la utilizacion de las TIC:
Conocimientos sobre las diferentes formas de trabajar las TIC en sus contenidos y area
especifica; dominio para la insercion de las técnicas y medios para la formacion en
cualquier espacio y tiempo y para la seleccion de materiales (Citado en Cabero Almenara,
2004). Consideramos que uno de los elementos méas importantes para garantizar el triunfo
de las nuevas tecnologias en la educacion del presente y en los afios venideros es contar
con profesorado formado en la materia, profesores que se reciclen, se adapten a los nuevos
tiempos y olviden el seudénimo de que los alumnos son “nativos digitales” y den por
hecho que saben mas de lo que ellos pueden aportarles. Ademas debemos incorporar en
los planes de estudio de maestros y profesores asignaturas de caracter obligatorio que
transmitan a los discentes conocimientos acerca de las TIC en general y de manera méas
concreta y en relacion a este trabajo, requerimos la necesidad de incluir en sus planes de
estudio y de formacion permanente la robotica.

Un estudio realizado en Iberoamérica y Espafia, denominado “Using Robotics as
Learning Tool in Latin America and Spain”, en 2014, nos indica que un 33% de los
docentes que emplean robotica han recibido algun tipo de formacion formal al respecto,
el resto ha sido autodidacta o se han formado de manera méas auténoma. En cuanto a los
afios de experiencia que llevan usando la RE, todos coinciden en que alrededor de 4 afios.
No obstante este mismo estudio nos indica que el nimero de docentes que estan
incorporando la RE en sus aulas esta creciendo de manera significativa (Pitti Patifio, Curto
Diego, Moreno Rodilla, y Rodriguez Conde, 2014).

Apoyandonos en el estudio citado anteriormente, vemos que son menos de la mitad el
grupo de docentes que reconocen haber sido preparados de manera formal sobre la
utilidad de la robdtica a lo largo de su formacién universitaria, ya que Unicamente los
altimos planes de grado de maestro incluyen alguna asignatura opcional sobre las TIC y
no se trabaja en profundidad este recurso, y en los masteres de formacion del profesorado
no esta reflejada. Normalmente el colectivo de profesores posee un dominio técnico e



instrumental muy bésico de las tecnologias y desgraciadamente no se les ofrece un
programa para formarse, sin embargo un gran nimero de profesorado es consciente de
sus carencias, y de la necesidad de formacion permanente, por ello se han ido formando
por interés personal, realizando cursos que ofrece la administracion, acudiendo a
ponencias de expertos e incluso formandose de manera autodidacta, algo que debemos
valorar bastante. La Ley Organica 2/2006, de 3 de mayo, de Educacion (LOE), en su
articulo 102 hizo menciéon a la formacion permanente donde establece que “Las
Administraciones educativas promoveran la utilizacion de las tecnologias de la
informacion y la comunicacion...” Por tanto les corresponde a las administraciones surtir
nuestras escuelas de recursos necesarios para poner en marcha programas sobre la
roboética, para de esta manera ofrecer la formacion pertinente a los docentes, asi como
fomentar programas de investigacion e innovacion. En lineas generales “la Robotica
Educativa (RE) se ha vuelto popular en nuestras escuelas, sin embargo su potencial
integrador tiende a ser desconocido por los profesores por falta de informacion
especifica” (Conchinha, D'Abreu, & Freitas, 2015).

El profesorado debe tener conocimientos necesarios y adecuados para poder ser
competentes en la ayuda del alumnado. Poder lograr los objetivos académicos de manera
innovadora, empleando los nuevos recursos tecnoldgicos, ya que muchos de ellos
esconden las claves para contribuir en el desarrollo competencial, en diferentes ambitos,
del alumnado. Por tanto es necesario que el colectivo docente reciba una formacion
adecuada, para poder llevar a cabo su labor en consonancia a la evolucién social, lo que
implica atender a las TIC en el aula.

8. Tipos de robot

Los robots son un buen recurso para introducir la robotica y la programacion desde las
primeras edades. Existe una gran cantidad de robots educativos que permiten que las
personas que lo utilicen, obtengan beneficios relacionados con el pensamiento
computacional, robdtica, programacion y puedan destacar en cualquier otra disciplina que
se proponga trabajar con ellos. A continuacidn realizaremos una clasificacion de algunos
Kits de robots educativos destacados y que son bastante empleados en las primeras edades.

Kibo robot?

Kibo robot es un kit de robotica que cuenta con méas de 20 afios de investigacion
relacionada con el desarrollo infantil, dirigido por Marina Umaschi Bers en la
Universidad de Tufts. Se trata de un robot ideal para personas con edades aproximadas
entre los 4 y 7 afios. Es un robot bastante sencillo ya que no necesita ordenadores, tablets
o teléfonos inteligentes para poder representar lo que se indica. Encontramos diferentes
modelos de “Kibo robot”, que se diferencian entre otros elementos porque estan

2 http://kinderlabrobotics.com/kibo/



capacitados para interactuar entre un niamero diferente de personas (segln el grupo de
estudiantes). (Kinderlab robotics).
La pagina Kinderlab nos presenta a
Kibo como un robot diferente porque
atrae tanto a personas de cortas edades
con mentalidad técnica como a los que
se relacionan méas con las artes y la
cultura o la actividad fisica. Es un robot
con sensores de sonidos, luces y
distancia, y un lector de codigo de
barras que es el medio por el que le son
ingresadas todas las instrucciones de
programacion y las personas que lo
Illustracion 1. Fuente: Wacky Bots utilicen podran programar a través de
unos blogues de madera con iméagenes,
colores y acciones. Luego tendran que leer los bloques con el cuerpo Kibo para decirle al
robot lo que tiene que hacer, para que este al apretar el boton pueda cobrar vida.
Proporciona emocion a sus participantes logrando que se conviertan en programadores,
ingenieros, disefiadores, artistas, bailarines, coredgrafos y escritores.

Lego

La marca lego es una de las que mas apuesta por la robdtica educativa, cuenta con blog,
proyectos y diferentes ejemplares recomendados para trabajar la robdtica en el aula, en
este caso hablaremos de:

1.  Lego WeDo, Lego WeDo 2.0.3

En un primer lugar desarrollan Lego WeDo para personas con menos edad, estos podran
construir con los blogues 12 modelos diferentes, con sensores simples y un motor que se
conecta a sus ordenadores, para posteriormente programar comportamientos, también se
podra programar a través de Scratch. Segun nos indica la pagina oficial de Lego es ideal
para contar historias y cuentos, para un aprendizaje colaborativo y participativo, aprender
competencias no tecnoldgicas como lenguaje, ciencias sociales o historia.
Lego WeDo 2.0 es la evolucién del anterior,
mantiene la base de construccion por bloques,
sensores, 'y un lenguaje visual de
programacion. Incorpora muchas novedades,
pero la principal es la llegada de Ila
comunicacion por bluetooth con nuestra

llustracion 2. Fuente LEGO Engineering

% http://ro-botica.com/tienda/LEGO-Education/LEGO-WeDo/




Tablet u ordenador, disefiado para estudiantes, principalmente en edades de primaria.

2. Lego Minsdstorms EV3*

La linea de productos Mindstorms se cre6 en 1998
y se instaur6 entre nosotros como un juguete de
construccion avanzado que incluia un pequefio
ordenador programable. Su evolucion da lugar a
Lego Minsdstorms EV3 que tiene 857 piezas y
permite a los alumnos crear robots mas complejos
y mas grandes, aumentando de esta manera la
creatividad de los participantes. Encontramos
diferentes sets de esta version, que pueden estar
enfocados al uso  doméstico, escolar,
llustracién 3. Fuente LEGO Shop competiciones... Ademas ofrece diferentes pack

de contenido didactico, que se pueden adquirir de
manera independiente al robot (actividades de ciencias, energias renovables, reto
espacial, desafios...)

Bee Bot®

Se trata de un robot abeja con una gran sonrisa, muy amigable, es bastante sencillo
programar con él, es rigido y funciona con pilas. Es muy
recomendable para participantes entre 3 y 7 afios, por
tanto se trata de un material muy exitoso en educacion
infantil para trabajar la robdtica, lectura y diferentes areas
de conocimiento. Con ella se podrd trabajar la
lateralidad, el lenguaje direccional, giros, y otros
conceptos espaciales basicos, a través de unas intuitivas
teclas de direccion en el propio robot. . Por tanto nos .
permitird que el colectivo de estudiantes que lo emplee ilustracion 4. Fuente Bee-Bot®
tenga un aprendizaje significativo basado en el juego Rechargeable Floor Robot

Cada vez que se pulsa un botdn, los ojos de Bee-Bot parpadean y oiremos un sonido que
confirma la instruccion, siempre avanza o retrocede 15 cmy gira sobre si misma 90°, Bee-
Bot puede realizar hasta 40 movimientos. El boton de la X borra la memoria para empezar
una nueva secuencia, porque en caso contrario repetird la antigua secuencia y a
continuacion las nuevas instrucciones.

Encontramos diferentes complementos para usarlos con Bee bot, asi como otros modelos
con caracteristicas superiores.

4 http://ro-botica.com/Producto/Set-basico-LEGO-MINDSTORMS-Education-EV3/
5 https://www.bee-bot.us/


https://www.lego.com/es-es/mindstorms
https://www.bee-bot.us/

Cubetto®

@ @)
Este robot ha sido elaborado por la empresa L J‘r.
Primo Toys, estd construido por una madera B
resistente y agradable al tacto, tiene un aspecto i o
amigable y ayudara a quienes lo utilicen a o DY
introducirse en el mundo de la programacion.
Cuanta con unas fichas o bloques de accion, de = R -
distintas formas y colores, que se deben combinar Q
para crear programas. Podremos combinar 10s — " p— -

tableros y emplear juegos, mapas, cuentos... 3 _
Ilustracion 5. Fuente STEM Supplies

Cubetto cuenta con el respaldo del método Montessori.
Code and Go’

Nos encontramos con un robot en forma de un simpatico ratdn, esta creado por la
compafifa Learning Resources. Podra ser [°F
utilizado por alumnos de infantil, ya que no es
necesario saber leer para utilizarlo, su
funcionamiento es muy sencillo, es totalmente
tangible por lo que no necesitamos usar otros
dispositivos. EI nombre del robot es Colby y
funciona a traves de unos botones que tiene en
la parte superior, quienes lo utilicen deben
construir laberintos, colocar un queso en el
mismo (sera el objetivo de Colby) y preparar
la programacion a través de tarjetas de secuencias para conseguir su objetivo. Podran
poner en marcha su imaginacion construyendo nuevos laberintos, incorporando tineles y
modificando la recompensa.

e

llustracion 6. Fuente Inspiration Laboratories

Tangibot®

Es un robot creado en Espafia, por la Universitat Politecnica de Valencia (UPV), orientado
al alumnado de infantil. A este se le ha incorporado un lector RFID en su chasis y un

& https://www.primotoys.com/es/

7 https://www.learningresources.com/product/learning+essentials--8482-
+stem-+robot+mouse+coding+activity+set.do

8 https://www.upv.es/noticias-upv/noticia-8067-tangibot-es.html


https://www.primotoys.com/es/
https://www.learningresources.com/product/learning+essentials--8482-+stem+robot+mouse+coding+activity+set.do
https://www.upv.es/noticias-upv/noticia-8067-tangibot-es.html
https://www.primotoys.com/es/
https://www.learningresources.com/product/learning+essentials--8482-+stem+robot+mouse+coding+activity+set.do
https://www.learningresources.com/product/learning+essentials--8482-+stem+robot+mouse+coding+activity+set.do
https://www.upv.es/noticias-upv/noticia-8067-tangibot-es.html

telefono mavil. Por otra parte, en objetos como lapices de goma, pelotas y otros tangibles,
se han incorporado etiquetas RFID (codificadas todas ellas para que el robot responda
con diferentes tlpos de comportamlento) que al ser detectadas por el lector son enviadas

‘, ‘ al movil para ser procesadas y enviadas en forma

/

de comandos al robot.

El equipo investigador ha llevado a cabo un
experimento con grupos de estudiantes, en
diferentes escuelas infantiles de la ciudad de
Valencia. En este experimento lograron
trasladar al robot de un punto a otro, utilizando
para ello los objetos con las etiquetas RFID. Los
resultados obtenidos fueron muy positivos, la
investigacion afirm6 que: "Los nifios interactian de forma muy fécil con el robot,
adquieren habilidades sociales y de razonamiento l6gico sin necesidad de dejar de jugar"
(UPV TangiBot, 2016).

llustracion 7. Fuente Valencia News

mBot®

Mbot es un proyecto de la compafia MakeBlock, es un kit de robotica ideal para que lo
emplee alumnado o participantes con edades aproximadamente superiores a los 8 afios,
para que continlen o se inicien en la robotica,
programacion y electronica basada en Arduino y
Scratch. Encontramos varias versiones de mBot, unas
mas apropiadas a uso domestico y otras orientadas al
uso escolar.

Es un robot bastante sencillo, tiene un gran parecido a
una especie de vehiculo simple, con ruedas, motores y
un pequefio mecanismo de giro, y algunos sensores
(distancia, luz, sonido) para mejorar sus posibilidades.
El montaje es bastante simple y después de montarlo se podra comenzar a programar para
que este pueda ejecutar las acciones indicadas.

Ilustracion 8. Fuente Iberobotics

. Scratch?®

Es un lenguaje de programacion visual que ofrece muchas ventajas cuando lo utilizan
estudiantes, docentes, madres y padres porque podran desarrollar animaciones, juegos,
interacciones etc., y que contribuye a desarrollar habilidades mentales mediante el uso de
la programacion. Ademas va a fomentar el pensamiento computacional que tiene gran
relevancia en la educacion de personas de cortas edades, adolescentes y personas adultas.

9 https://makeblock.es/productos/robot_educativo_mbot_2.4g/
10 https://scratch.mit.edu/
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9. Objetivos y metodologia
9.1. Objetivos

A traveés de esta investigacion estudiaremos el efecto que tiene la robética en alumnado
con Sindrome de Down, para ello emplearemos el robot Kibo. Los objetivos a conseguir
son:

1. Realizar una propuesta de actividades con Kibo que garantice la continuidad de la
ensefianza curricular durante mis intervenciones.

2. Analizar los niveles de comprension que puede generar en los y las participantes.

3. Conocer el grado de motivacién y las distintas emociones que despierta en los
alumnos Kibo.

4. Comprender si la introduccion de la robotica educativa en el colectivo estudiado
es funcional o no.

9.2. Metodologia

La intervencion se ha llevado a cabo en la Asociacion Down Tenerife, para ello hemos
contado con siete participantes y dos de sus tutoras que nos han acompafiado en todo
momento. En el desarrollo de esta investigacion hemos empleado tres sesiones con cada
estudiante, asi como el tiempo necesario para recopilar informacion, documentos y hablar
con los responsables de la institucion y profesionales que intervienen en el proceso de
ensefianza-aprendizaje de los participantes.

En primer lugar se obtuvo informacion sobre el nivel curricular de los alumnos y alumnas,
para trabajar con el robot dentro de los contenidos de trabajo que ya tienen establecidos
las profesoras y de esta manera que en las sesiones que estamos ocupando con la
investigacion se pueda continuar con elementos curriculares que tienen fijados. Durante
esta sesion de toma de contacto, se ha entregado la informacidn sobre la investigacion,
para hacerla llegar a los padres, madres y/o tutores legales del grupo de alumnos que va
a participar. En la hoja informativa, ademas de informacion sobre la investigacion que se
va a realizar se ofrece el protocolo de confidencialidad y el consentimiento informado.

La primera sesion fue de observacion, en la cual los estudiantes junto con la profesional
correspondiente, nos conocian, nos hacian algunas preguntas y seguidamente podiamos
observar qué contenidos estaban trabajando y de qué forma lo hacian. Esta primera sesion
fue necesaria para ver realmente el nivel curricular que se trabaja en el aula, asi como la
respuesta de cada una de las personas del grupo de estudiantes, las distintas capacidades,
su actitud y la reaccidn ante una persona ajena (la figura de la investigadora). También
recibimos diferente indicaciones sobre el nivel de cada participante y recomendaciones
como son el tipo de letra que en la actualidad son capaces de leer, las operaciones y forma
en las que las podrian realizar y otros consejos a tener en cuenta para poder disefiar con
éxito la base de las actividades que queremos poner en marcha con Kibo. A pesar de que
nuestro objetivo es el conocimiento, motivacion y manejo con el robot, emplearemos
como hilo conductor actividades familiares y curriculares para el grupo de estudiantes.



Posteriormente hemos trabajado en la busqueda de actividades de presentacion y toma de
contacto con el robot, que sean acordes a las necesidades de cada participante. En la
segunda sesién pasamos a introducir el robot en el aula, para ello llevamos a la préctica
las diversas actividades de presentacion que hemos preparado previamente, asi como la
presentacién de sus multiples funciones, su especial lenguaje a través de bloques de
madera y su manera de comunicarse. Durante el desarrollo de las segundas sesiones se
iba completando un registro de evolucion de las diferentes emociones del grupo de
estudiantes, asi como una correspondiente evaluacion.

Teniendo en cuenta la respuesta que cada una de las personas estudiadas tuvo ante la
presentacién y primer contacto con Kibo, diseflamos unas actividades tratando de
despertar en cada una de ellas el interés y entusiasmo por llegar a programar a Kibo. Para
ello, como hemos comentado anteriormente se ha empleado como hilo conductor
actividades propias del nivel curricular de cada uno. En la tercera sesion se llevaron a
cabo estas actividades, las sesiones tuvieron diferente grado de éxito en cada una de las
personas, que mas adelante analizaremos, pero de manera general esta tercera sesion se
ha podido llevar a cabo sin dificultades y con una gran aceptacion de parte de los
participantes. Al igual que en la segunda sesion hemos empleado diferentes instrumentos
de evaluacion para evaluar el desarrollo de la sesion.

Tabla 1. Elaboracion propia

CRONOGRAMA

Fases de la investigacion

Toma de contacto de la | Presentacion de la investigadora y del proyecto

investigadora Toma de contacto con la asociacion (conocimiento del espacio, el
personal, alumnos y presidente de la asociacion).
Entrega de documentacién informativa para los participantes.

1° Sesion Observacion general
Observacion particular de cada caso

2° Sesion Presentacién del robot

Toma de contacto de los participantes con el robot
Actividades previstas

Recogida de datos correspondiente

3° Sesion Actividades previstas
Recogida de datos correspondiente

4° Sesion Entrevista a dos profesoras responsables




9.2.1. Método

Durante la realizacién del estudio se ha llevado a cabo una investigacion cualitativa,
basada en un estudio de casos. Segun Stake (2005: 11), "El estudio de casos es el estudio
de la particularidad y de la complejidad de un caso singular, para llegar a comprender su
actividad en circunstancias importantes" (como se cita en Alvarez Alvarez y San Fabian
Maroto, 2012).

Llevaremos a cabo un estudio descriptivo, en el que describiremos nuestra intervencion
con Kibo en el contexto real de las personas estudiadas. Ademas serd un estudio
multicaso, ya que analizaremos los mismos elementos en siete participantes, para
posteriormente comparar los resultados y conclusiones obtenidas.

El método seleccionado para llevar a cabo la investigacion ha sido el observacional. La
recogida y andlisis de datos que se realiza con los participantes a lo largo de toda la
investigacion sera en vivo, mediante instrumentos como son; dos escalas valorativas de
frecuencia, una escala valorativa numérica, un registro emocional y una entrevista.

9.2.3. Instrumentos de la investigacion

Para poder evaluar el efecto de mi intervencion y recopilar la informacion y poder estudiar
posteriormente lo sucedido, dividiremos la investigacion en varias fases, en las cuales
emplearemos los distintos instrumentos mencionados anteriormente.

Una evaluacion inicial (Anexo 1), la cual realizaré en el periodo de observacion, teniendo
en cuenta las ideas previas, conocimientos y el pensamiento computacional que lleguen
a mostrar. El instrumento que emplearemos en una escala de valoracion de frecuencia,
empleando siempre, a veces y nunca, como grado de presencia de la caracteristica a
observar. Recogiendo en dicha plantilla lo que la muestra sabe del tema (ideas previas).
De esta manera podré ajustar mi intervencion con el fin de que estimule el proceso de
aprendizaje de cada participante.

En la sesion de intervencion observaré como es la toma de contacto con el robot, la
motivacion, implicacion y disposicion ante Kibo y las actividades propuestas. Para ello
también contaré con una plantilla de escala de valoracion descriptiva cualitativa, que nos
indicara si los participantes cumplen con los items propuestos (Anexo 2).

En la dltima sesion realizaremos una estimacion global del progreso que ha tenido cada
participante, a través de la observacién y con un registro similar al que hemos empleado
en las anteriores sesiones, pero con una escala de valoracion numérica del 1 al 5 (siendo
1 la estimacién mas baja y 5 la mas alta), hemos podido evaluar el grado de cada item
propuesto (Anexo 3).

Ademas en cada una de las sesiones de manera complementaria a nuestras evaluaciones
de contenidos hemos llevado a cabo una evaluacion sobre las emociones que manifiestan
en el desarrollo de las sesiones. Se trata de un instrumento de evaluacion emocional
continua para videojuegos adaptado a personas con sindrome de Down de Torres-Carrion,



y Gonzalez-Gonzalez, (2017). Este registro consta de escalas de valoracion descriptivas
numericas, en relacion de cada uno de las emociones que los autores han querido destacar;
Carifio, alegria, satisfaccion, sorpresa, seriedad, aburrimiento, nerviosismo, tristeza,
verguenza y miedo.

Por otro lado hemos realizado una entrevista a dos de las profesionales encargadas en dar
clase a los participantes, preguntando abiertamente sobre distintas cuestiones (Anexo 4).

La conjuncién de los registros genera informacion fiable y valida para emitir juicios y
argumentos que den soporte a la evaluacion, y permitan conocer los resultados de la
puesta en marcha de las actividades, asi como la eficacia de introducir la robotica tangible,
en este caso Kibo, con los diferentes participantes. Ademéas pondrd de manifiesto los
inconvenientes encontrados en el proceso de aplicacién del robot.

9.2.3. La metodologia durante la propuesta de actividades

Nuestra propuesta se pondra en marcha en un pequefio taller sobre el conocimiento de los
robots y las primeras nociones sobre la programacion.

La metodologia de este proyecto sera variada, en primer lugar puesto que se trata de un
taller emplearemos la metodologia expositiva en la cual el “experto” tendra que
comunicar a los participantes el contenido especifico de lo que van a trabajar. Pero
ademas estaran presentes la metodologia participativa y colaborativa, porque tendremos
muy en cuentas las opiniones, sugerencias y necesidades de los usuarios y responsables
para avanzar y abordar los procesos de ensefianza aprendizaje, de esta manera nos
podremos aproximar a los conocimientos previos del colectivo al que nos dirigimos, asi
CoOmo a sus creencias y gustos. Quisiéramos que la muestra sean agentes activos en la
construccion del conocimiento, y no simples agentes pasivos. La concepcion del
aprendizaje de la que partimos se basa en la concepcion constructivista, enfoque que
implica contar con las ideas previas que posee el alumnado y darle participacion activa y
que sea protagonista en la elaboracion de los aprendizajes. Por tanto lo que pretendemos
conseguir con este tipo de metodologia es que los participantes puedan interactuar, ser
creativos fomentar la reflexion y la flexibilidad, y que construyan e incorporen nuevos
contenidos mediante las actividades que realizaremos y la relacion con sus experiencias
significativas

La propuesta se llevara a cabo en un contexto controlado respecto a espacio y tiempo. Se
realizard de forma personalizada, ya que debemos atender en las actividades las
individualidades de cada uno de los alumnos y alumnas. Por ello hemos contado con el
curriculum personal que nos han facilitado, para poder desarrollar las actividades acordes
a ellos. No obstante algunas sesiones se realizaran en parejas, ya que recibiremos la
distribucién de los alumnos de la misma manera en la que trabajan habitualmente,
fomentando de esta manera el trabajo colaborativo. Este tipo de aprendizaje es un enfoque
didactico que opta por la adquisicién de conocimientos a través de dindmicas de trabajo
en grupo e interaccion social, activando a los alumnos en procesos mentales como el
razonamiento, la comprension y el pensamiento critico. El objetivo es que las personas



que participan en parejas construyan su propio aprendizaje y se enriquezcan a través del
intercambio de ideas y la cooperacién con sus compafieros.

Teniendo en cuenta el colectivo al que va dirigida esta propuesta debemos hacer hincapié
en que las actividades deben reforzar y facilitar el proceso de aprendizaje de los alumnos,
para ello debemos contar con las herramientas y pautas necesarias para responder de
manera adecuada en el desarrollo de las actividades.

Ademéas y como ya hemos comentado, las actividades deben tener un alto grado de
motivacién para los participantes, por ello este tipo de metodologia debe incorporar
actividades ludicas y bastante participativas.

9.3. Caracteristicas de los casos

El Sindrome de Down es un ejemplo de discapacidad cognitiva, en la cual podemos
distinguir limitaciones tanto en el desarrollo intelectual como en la conducta de la
persona. No obstante debemos tener en cuenta que incluso el coeficiente intelectual mas
bajo puede llegar a mejorar si se emplean buenas metodologias y procesos educativos
apropiados. “Este alumnado presenta lentitud en su capacidad cognitiva. Los procesos y
los ritmos de los sistemas nerviosos y cognitivo son mas lentos” (citado en Angulo
Dominguez, M.C., Gijon Sanchez, A., Luna Reche, M. y Prieto Diaz, 1., 2008).

De manera exacta hemos llevado a cabo nuestra propuesta de actividades con siete
participantes, concretamente con tres nifias y cuatro nifios, tratando de atender en todo
momento a las necesidades educativas que presentan cada uno de ellos. Las edades de los
participantes se encuentran entre los 7 y los 19 afios, pero la edad cognitiva que presenta
cada uno de ellos es menor a la edad fisica. Coincidiendo que algunos de los participantes
de menor edad presentan un nivel cognitivo mayor que los de edades superiores.

A continuacién pasaremos a describir a cada uno de los participantes:

Participante 1:

Es un nifio de 10 afios, con una edad cognitiva de 6. Su desarrollo hasta la fecha va
evolucionando de manera esperada, ya que a pesar de la diferencia de edad cognitiva con
su edad fisica, es una persona muy estimulada que responde de manera favorable ante
cualquier demanda escolar y educativa. Su capacidad de atencién y realizacion de las
tareas es alta, puede estar toda una sesion trabajando en actividades similares con un nivel
de motivacién elevado. Por tanto reacciona de manera muy favorable al cambio de
actividades e introduccion de nuevos recursos y formas de trabajo. Hemos trabajado con
él en clases de apoyo de lengua.

Participante 2:

Se trata de una nifia de 7 afios de edad con una edad cognitiva de 5 afios, a pesar de ser la
participante con menor diferencia entre la edad cognitiva y su edad real, no llega a tener



el nivel curricular de otros participantes debido a su edad. Es una persona que trata de ser
totalmente autonoma, dejando constancia en todo momento de que cualquier actividad o
accion que se le solicite la puede hacer sola sin necesidad de ningun tipo de ayuda, pero
no siempre puede realizarlas con éxito por lo que el docente y responsable tiene que
proporcionar ayuda en algunas ocasiones a pesar de su negativa a recibirla. Es una nifia
muy alegre y participativa, aunque no conozca las actividades o no sabe de qué manera
resolverla trata de hacerlo, por lo que podemos afirmar que es una persona persistente y
con mucha determinacion. Hemos trabajado con ella en sesiones de apoyo de lengua.

3° Participante:

Alumno de 11 afios de edad, con edad cognitiva de 5-6 afios. A pesar de tener una edad
cognitiva propia de un alumno de primero de primaria, y de cumplir con muchos objetivos
curriculares correspondientes a esta edad, su actitud en bastantes momentos no
corresponde con la misma. En algunas ocasiones he presenciado como de manera jocosa
trata de retar al profesor haciendo aquello contrario a lo que le pide, solicita hacer
determinadas acciones y ante la negativa tiene una actitud poco colaboradora, todas ellas
son actitudes que pueden ser mas comunes en alumnos con edades cognitivas mas
infantiles. No obstante trata de participar en las actividades propuestas aunque no termina
la actividad ya que se distrae con otros elementos o solicita realizar otra parte de la
actividad. Al comienzo de las sesiones en presencia de la investigadora se muestra timido
y poco participativo, pero en el transcurso de la sesion va participando y venciendo la
timidez de manera paulatina. Hemos trabajado con él en sesiones a cargo de la logopeda.

4° Participante:

El participante tiene 19 afios naturales y una edad cognitiva de 3-4 afios. Trasmite mucha
alegria, ya que normalmente tiene una gran sonrisa, ademas muestra carifio y quiere tener
contacto fisico tocando las manos de las personas que estan cerca de él. Presta atencion
cuando le hablan y responde de manera afirmativa, pero la informacion que recibe puede
que no la haya procesado, ya que necesita que le hablemos de manera pausada. En muchas
ocasiones necesité que la especialista me ayudase a transmitir la informacion, ella ademas
de dominar la situacion y hablarles de manera que si procesaban lo que decia, en muchas
ocasiones empleaba lengua de signos. Se ha trabajado con él en la sesidn correspondiente
a logopedia.

5° Participante:

La participante tiene 13 afios, con una edad cognitiva correspondiente a 6 afios. Es muy
alegre y dinamica, le gusta tomar el rol de profesora cuando esta con otros compafieros.
Tiene bastante predisposicion en la participacion de las tareas, ademas de mostrar un gran
interés en la realizacion de las mismas. Normalmente comienza con un nivel alto de
motivacion antes la realizacion de cualquier actividad, pero su motivacion comienza a
descender de manera vertiginosa, teniendo que cambiar de actividades frecuentemente



para garantizar su atencion en la realizacion de las mismas. Trabajamos con ella en
sesiones dedicadas al apoyo de matematicas.

Participante 6:

Se trata de una alumna de 15 afos, con una edad cognitiva de 6. Esta alumna se muestra
en todo momento colaborativa y con gran afan de participar en todas las actividades que
se proponen. Durante el desarrollo de todas las sesiones estéa bastante alegre y bromea con
la docente y con sus comparieros, pero a pesar de ser muy aplicada en el desarrollo de las
actividades cuando recibe alguna Ilamada de atencién o correccion en las mismas, por
muy pequefia que sea, Se muestra bastante afectada y triste, no obstante es capaz de
continuar con la actividad y recuperar la alegria con la que contaba en un primer
momento. Hemos trabajado con ella en la sesion de logopedia, entre todos los alumnos
con los que trabajamos en estas sesiones, es la que mejor responde al desarrollo de las
actividades, siendo bastante rapida y precisa en su toma de decisiones.

Participante 7:

El participante tiene 14 afios y una edad cognitiva de 3-4. Presenta una actitud muy
bromista y divertida, no muestra interés en el desarrollo de las actividades, sin embargo
las realiza por obligacidn, tratando de entablar conversaciones o realizar comentarios para
evitar continuar realizando la actividad. Su actitud en todo momento es positiva y cuando
se requiere que preste atencion o continle en la actividad intenta concentrarse
rapidamente.

9.4. Contenidos a trabajar

Nuestra principal meta es que los alumnos conozcan a Kibo y las caracteristicas con las
que podremos lograr que Kibo cobre vida. Pretendemos que los participantes sean capaces
de conocer a este robot y sus posibilidades, asi como lograr programarlo a través de las
distintas actividades que hemos propuesto. Potenciando su introduccién y/o continuidad
en el pensamiento computacional y en la programacion, en este caso tangible.

No obstante trabajaremos temas transversales adecuados a nuestros participantes, como
son la educacion en valores, las emociones y elementos curriculares de cada uno de los
participantes, para de esta manera continuar con la dinamica de sus sesiones de apoyo y
logopedia.

10. Procedimiento de investigacion

10.1. Procedimiento de investigacion con la muestra



A continuacion describiremos todo el proceso de investigacién que hemos llevado a cabo
con cada una de las personas que colaboran.

Participante 1:

Debemaos recordar que las sesiones del participante 1 y participante 2 son conjuntas, por
tanto trabajaremos las mismas actividades, aunque adaptadas a las necesidades de cada
uno de ellos.

Al comenzar con la primera sesion de observacion hemos apreciado que el alumno se
mostraba entusiasmado con nuestra presencia. Participd en todo momento en las
actividades propuestas por la profesora, ademas respondia con exactitud y de manera
avivada a cada una de ellas. Ademéas mostraba interés por mi papel en el aula, qué era lo
que yo estaba haciendo y porqué. Muestra respeto y colaboracidn con su compafiera de
sesion. A través de esta primera observacion directa hemos realizado una evaluacion
inicial empleando una escala de valoracion descriptiva, cualitativa, como instrumento,
con la cual hemos recogido que el alumno ya se encuentra iniciado tanto en la lecto-
escritura como en el pensamiento l6gico matematico y que responde de manera favorable
a los mismos. Por otro lado observamos que el alumno conoce la existencia de robots,
pero un conocimiento muy limitado, que corresponde a alguna imagen o nocion de
dibujos animados y peliculas. Ademas en relacion al pensamiento computacional hemos
observado que procesa la informacion que recibe, siempre la organiza de acuerdo a
aquello que le demanda el docente, pero solo algunas veces es capaz de organizarla de
manera logica y precisa. Por otro lado y también en relacion con el pensamiento
computacional inicial en algunas ocasiones puede distinguir entre elementos u objetos de
una misma propiedad. Toda esta sesion fue llevada a cabo por la docente responsable de
las sesiones de apoyo.

En la segunda sesion, en la que ha entrado en contacto con Kibo mostro desde el primer
momento niveles altos de carifio y alegria durante toda la sesion, en cambio los niveles
de satisfaccion solo son altos al final de la sesion, ya que van incrementandose de manera
paulatina, en cambio los niveles de sorpresa a pesar de ir en aumento durante los primeros
veinte minutos de la sesion, comienza a descender y aumentar de manera coincidente con
el inicio de cada una de las nuevas actividades. En el resto de emociones observadas no
encontramos elementos a destacar, mantiene niveles insignificantes de seriedad,
aburrimiento, tristeza, vergiienza y miedo. De manera bastante baja pero que podriamos
calificar de existentes en algunos momentos de la sesion estaria el nerviosismo.

En esta sesidn es en la que hemos presentado al robot, la actividad de inicio ha sido comdn
para todos los participantes, en ella hemos presentado imagenes de diferentes robots e
introducido el tema, preguntando por el conocimiento sobre estos robots, su forma de
comunicacion y otras preguntas que fuesen surgiendo con cada uno de ellos.
Seguidamente pasamos a presentar a nuestro robot, Kibo, que se encuentra en una de las
imagenes que hemos empleado para presentar a los robots. Seguidamente pasamos a
presentar de manera fisica a Kibo y cada una de sus piezas, explicando el funcionamiento
de las mismas. Asi como su lenguaje que es a través de los bloques de madera, conociendo



asi cada uno de los grupos de lenguaje con los que cuenta Kibo. El robot le produce una
gran alegria y motivacion.

El participante 1 expresa su opinion sobre cada uno de los robots que le ofrecemos en
imagenes, comentandonos sus ideas previas sobre el mundo y caracteristicas de los
mismos. De manera concreta selecciona a Kibo, sin tener conocimiento alguno sobre que
sera el robot con el que interactuara posteriormente, como el robot que le despierta mayor
interés. Durante la presentacién de Kibo se muestra bastante atento, respondiendo de
manera acertada a muchas de nuestras preguntas indirectas y realizando algunas
preguntas sobre los distintos elementos que integran a Kibo y el funcionamiento de los
mismos.

La siguiente actividad que realizaremos es mediante los bloques de madera de Kibo,
trataremos de comprender y asimilar el lenguaje que emplea el robot “programando” al
compariero y a la monitora, comenzamos con programaciones sencillas, distinguiendo
entre los diferentes tipos de bloques y posteriormente iremos incorporando elementos méas
complejos. Tras habernos programado y actuar como lo haria Kibo, llego la hora de que
Kibo leyese los diferentes cddigos y que realizase su programacion. El participante
después de una sencilla explicacion de como debia pasar el lector de Kibo por los cédigos,
supo hacerlo solo en todo momento, llegando a controlar la distancia del lector, que en
algunas ocasiones llega a complicar la lectura. Se continud realizando varias
programaciones a Kibo y observando como este cumplia con las mismas, comentando lo
que nos gustaria que este realizase y posteriormente programandolo para obtener el
resultado que queriamos, algo que le proporcionaba bastante alegria y satisfaccion cuando
ocurria.

En esta sesion como ya hemos manifestado hemos podido comprobar que el alumno
mostraba total atencion en la presentacion del robot e interés en las actividades
planteadas, asi como también ha interactuado en todo momento con Kibo. No obstante
no llega a distinguir del todo entre los distintos bloques de programacion, ya que en
algunas ocasiones los confunde, esto hace que no llegue a tener un gran dominio del
lenguaje del robot. En el dltimo apartado de la actividad hemos observado que no
realizaba la union de los bloques (la programacién), de manera precisa para que el robot
realizase una accion determinada, Unicamente unia bloques al azar y comprobaba lo que
el robot hacia posteriormente. Extrayendo de aqui que el participante no siempre tiene
interés en que el robot se programe para realizar acciones exactas.

En la ultima sesidn las actividades llevadas a cabo fueron las disefiadas con caracter
curricular, en los dos primeros participantes trabajamos la asignatura de lengua. La
primera actividad consistio en que los alumnos completasen una ficha en relacién a Kibo.
En ella se debia leer lo que la imagen nos pedia, que era escribir su nombre y apellidos y
hacerlo. Posteriormente pasariamos hablar de la imagen que teniamos que era la de Kibo,
indagamos en los recuerdos que tenian desde la ultima sesién. No se acordaban del
nombre del robot, pero si de algunas de las funciones que este era capaz de realizar. De
manera conjunta lo fuimos construyendo y recordando cada uno de los elementos que lo
componen, algunas funciones como las de las ruedas y bombilla si fueron recordadas. El



recuerdo del lenguaje de Kibo era lo que nos preocupaba en este momento de la
investigacion, pero solo necesitamos mostrar los bloques de madera y realizar algunas
preguntas sobre el funcionamiento de estos y pudimos comprobar que recordaba la
manera de programarlos para que Kibo pudiera interpretar lo que estos indican.

La siguiente actividad consta de una ficha con diferentes palabras que deben leer e
identificar y rodear la letra que se le indique, en este caso eran palabras trabadas y una de
ellas correspondia a una accidn que Kibo puede realizar. Tras completar cada apartado de
la actividad, el participante debia seleccionar la palabra que indicaba una accion de Kibo
y seguidamente programar al mismo para que la realizase. La actividad pedia una unica
accion, pero el participante ademas de incluir como primera accion la demandada por la
actividad, trataba de afadir otros elementos complementarios, como encender la luz o
realizar otra de las acciones. Mediante preguntas intentdbamos que se centrara en esa
Unica accién que se pedia, para evitar que uniese bloques que no eran necesarios en ese
momento Yy se cifiese Unicamente a la demanda. Este si entendia que solo se pidiese una
accion, pero incorporaba otros elementos por el factor diversion que podia
proporcionarle.

La ultima actividad consistia en leer unas oraciones e identificar la imagen
correspondiente a dicha oracion. Para ello teniamos en el suelo un tapete formado por
varias imagenes y Kibo estaba situado en un espacio de manera fija, los alumnos debian
programar a Kibo para que llegase a la imagen correspondiente a la oracion que habian
leido. Esta actividad tuvo bastante éxito para los participante 1y 2, tenian que poner en
marcha su pensamiento computacional para determinar la serie de movimientos que debia
realizar Kibo para situarse sobre cada imagen. El participante 1 fue capaz de aproximarse
bastante e incluso llegar a situarse sobre las diferentes imagenes, completando de manera
satisfactoria la actividad, no obstante las programaciones se tuvieron que repetir y mejorar
en algunas ocasiones ya que como ocurrio en la actividad anterior también incorporaba
algunos elementos extra que en algunas ocasiones influian en la direccion que realmente
debia tomar el robot. A través de la escala de estimacion numérica que hemos empleado
para evaluar esta segunda sesion, hemos podido determinar que el alumno ha presentado
el nivel mas alto de interés en las actividades plateadas, aungque no siempre comprenda el
lenguaje de programacion de Kibo, por ello en algunas ocasiones las programaciones que
realiza necesitan alguna modificacion para llegar al objetivo. Por otro lado si ha
interactuado con el robot y aunque no ha distinguido en todo momento entre los bloques
de programacion ha evolucionado en este aspecto desde la primera sesion.

En cuanto a las emociones recogidas en esta segunda sesion podemos destacar altos
niveles de satisfaccién y alegria y en comparacion con la primera sesién encontramos una
pequefia dosis de aburrimiento al comenzar y finalizar la sesién, que pueden
corresponderse a que el alumno parecia estar mas cansado de lo habitual.



Tabla 2. Elaboracion propia
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Tabla 3. Elaboracion propia
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Participante 2

Recordar que las sesiones de la participante 2, se realizaran de manera conjunta con el
participante 1. Por tanto las actividades empleadas con este participante son las mismas
que se han llevado a cabo con el primer participante, siempre personalizando el contenido
curricular que se trabajara ya que tienen un nivel diferente.

Ante la sesion de observacién la participante se mostraba algo timida, realizaba las
actividades propuestas por su profesora, pero se distraia con facilidad y esta debia
recordarle en distintas ocasiones las instrucciones para realizar la actividad. En el
desarrollo de la sesion hemos podido observar que solo en algunas ocasiones organiza la
informacién que recibe, pero en ningin momento la analiza para comprenderla de manera
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I6gica. Presenta dificultades para distinguir objetos y/o elementos entre propiedades. Se
estd iniciando en la lecto-escritura y en el pensamiento l6gico matematico.

En la primera sesidn de actividades nos indico que no habia escuchado hablar de robots
previamente, pero se mostré muy atenta en la presentacion del mismo. No hizo ningln
comentario ni preguntas acerca del funcionamiento de Kibo. Cuando comenzamos a
encajar los bloques para “programar” al compafiero, tras la explicacion y demostracion
pertinente, se mostrd6 muy entusiasmada por unir los diferentes bloques, intentaba
incorporar el mayor nimero posible, sin un orden o intencidn previa. Cuando pasamos a
programar a Kibo, la participante no queria recibir ayuda en cuanto a cdmo leer los
bloques con el lector del robot, indicaba que queria hacerlo ella sola, al igual que no era
receptiva a que le hiciéramos preguntas relacionadas al orden y a las acciones que
realmente queria que Kibo realizase.

Por otro lado el objetivo principal de la actividad que era la toma de contacto con el robot
y la interaccion con el mismo, se desarroll6 con éxito, mostrando en algunas ocasiones
un nivel de atencidn variable en el transcurso de la sesion. Sin embargo no presenta interés
en que el robot sea programado para realizar una actividad de manera concreta, no
comienza a distinguir entre los distintos bloques de programacion y no muestra empefio
en querer comprender el lenguaje de Kibo.

En cuanto al registro de las emociones que despierta la presencia y uso del robot en ella,
podemos comentar que el carifio y la alegria son las emociones que se encuentran a mayor
nivel y de manera practicamente constante durante todo el desarrollo de la sesion,
mientras que la satisfaccion a ido creciendo de manera constante y el factor sorpresa se
ha mantenido elevado desde el momento en que presentamos fisicamente a Kibo. El resto
de emociones analizadas han sido muy bajas, como es la tristeza, aburrimiento y miedo,
0 se han presentado de manera muy débil como la seriedad, nerviosismo y la vergiienza.

En la Gltima sesion, como hemos comentado anteriormente, la primera actividad constaba
en recordar a Kibo y todas las funciones que habiamos trabajado anteriormente con él.
Concretamente la participante debia escribir su nombre y luego comentar las imagenes y
contenidos de la ficha. Nos sorprendimos gratamente al comprobar que recordaba a Kibo
y mostraba gran ilusion por volver a trabajar con él. Tuvo algunas dificultades en
acordarse de cada una de las partes de Kibo y el funcionamiento de las mismas, no
obstante su motivacion e interés continta va en aumento.

La segunda actividad, que consistia en leer unas oraciones e identificar la imagen
correspondiente a dicha oracion, le supuso algo de dificultad, puesto que a pesar de
querer hacerlo sola necesito de manera imprescindible nuestra ayuda para poder leer las
palabras y relacionarlas con la accion de Kibo. Ademas cuando trataba de crear la
programacion para interpretar la palabra que nos pedia, unia bloques que no
correspondian al movimiento que buscdbamos. No colaboraba para que la accion se
realizara de manera adecuada, estaba concentrada en unir todos los bloques sin ningin
orden légico. Tuvimos que insistir en reiteradas ocasiones que prestara atencion en el



movimiento que nos demandaba la actividad, de esta manera conseguimos qué poco a
poco se fuera desarrollando la actividad de la manera prevista.

En la Gltima actividad también tuvimos que proporcionar ayuda para leer las
oraciones, pero en esta ocasion si fue capaz de relacionar la misma con la imagen
correspondiente, ademas mostraba mucha alegria al encontrar la imagen que buscaba. Sin
embargo cuando trataba de programar a Kibo para que llegase a la imagen que necesitaba,
incorporaba de nuevo blogues que no eran necesarios para llegar hasta la misma. A pesar
de su negativa a recibir ayuda y querer realizar la actividad de manera autonoma,
tratamos de ayudarla para que pudiese realizar la actividad con éxito. La participante
comentaba y/o afirmaba los movimientos que debia realizar Kibo para llegar a alguna de
las iméagenes, pero al trasladar la informacién a los bloques de programacion siempre
afiadia otros elementos que distorsionaba la trayectoria que queriamos conseguir con el
robot.

En esta ultima sesion a través de nuestra escala de estimacion numérica hemos recogido
que la participante en una escala del 1 al 5, mostraba un 3 en interés en actividades
planteadas, asi como en la comprension del lenguaje de Kibo. Un nivel 4 en la interaccion
con el robot y en el interés de programar al robot por si sola. Los elementos con un grado
mas bajo han sido la distincion entre los bloques de programacion, la realizacion de las
programaciones sin ayuda y el programar al robot de manera intencionada para alcanzar
el objetivo de la actividad.

Por otro lado en el registro de emociones podemos ver como los niveles méas elevados
corresponden al carifio, alegria, satisfaccion y sorpresa. Su nivel de carifio aunque
comienza bastante elevado sufre un descenso en aquellos momentos que tratamos de
ofrecer ayuda a la participante, pero al final de la sesion vuelve a ascender. EIl elemento
sorpresa comienza elevado pero desciende y se mantiene hasta finalizar la sesion.
También destaca el sentimiento de aburrimiento que comienza con un nivel elevado y
sufre un descenso hasta el final de la sesion, al igual que el estado de nerviosismo. El
miedo tristeza verglienza y seriedad quedan en un segundo plano, sin notoriedad.
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Durante la sesidn de observacion, llevada a cabo en el aula de psicomotricidad, el alumno
se mostro bastante descomedido, la responsable nos indico que en algunas ocasiones se
mostraba reacio a realizar las actividades. Tomd una actitud poco participativa durante
toda la sesion, ya que unicamente hacia lo contrario de lo que su profesora decia, parte
de la sesion estuvo enfadado y sin colaborar. Por tanto la evaluacion inicial que teniamos
preparada no ha tenido resultado. Hemos observado que el participante no cuenta con
fluidez verbal y le cuesta expresar lo que me necesita u opina, la logopeda emplea lengua



de signos para reforzar la comunicacion con €l. Partiendo de las indicaciones que nos da
la misma, podemos indicar que se estd iniciando en la lecto-escritura y en el pensamiento
I6gico matematico.

Durante la primera sesion de actividades mostraba una actitud mucho més participativa y
colaborativa que la de la sesion de observacion. Ante la primer actividad, comun a todos
los participantes, se manifestd muy atento, mostrando gran interés hacia Kibo y los
elementos que lo forman, asi como en las funciones que este era capaz de realizar el
robot. Cuando traté de explicar la siguiente actividad necesité del apoyo de la logopeda
para transmitirle la misma con éxito. En esta actividad trabajamos como hilo conductor
las preguntas cerradas, contenido curricular de este participante. Para ello realizabamos
preguntas sobre acciones que queriamos que Kibo ejecutara, el alumno respondia a las
diferentes cuestiones y debia tratar de programar a Kibo para que la realizase.

La actividad sufri6 complicaciones cuando comenzamos a realizar la programacion a
través de la union de los bloques de madera ya que Unicamente queria tocar y manipular
a Kibo, ya que la luz de su lector le producia distraccion. Seguidamente conseguimos que
manipulase los bloques de madera comentandole las necesidades del lenguaje de Kibo
(programacion). Este en algunas ocasiones unia los bloques por si solo, pero no daba
respuesta a las preguntas que estabamos realizando, sin embargo en el transcurso de la
sesion supimos reconducir la actividad de manera que el participante respondiera a las
preguntas y con nuestra ayuda seleccionarse las piezas adecuadas y completase la
secuencia de programacion. A continuacion leimos la programacion con Kibo para que
este pudiera representarla, de esta manera repetimos diferentes secuencias a lo largo de la
sesion.

A través de nuestro registro de emociones pudimos comprobar como el alumno comenzo
con unos niveles bastante bajos en gran parte de las emociones analizadas, mostrandose
muy indiferente, no obstante en el transcurso de la misma fue aumentando los niveles de
carifo, alegria, satisfaccion y sorpresa. En cuanto a la primera sesion de
evaluacion hemos podido observar que muestra atencion en la presentacion del robot, asi
como interactia con el robot y comienza a distinguir entre algunos bloques de
programacion. Sin embargo no muestra interés en las actividades planteadas, no tiene
interés en que se programe el robot para que realice una accidn determinada y no trata de
comprender el lenguaje del mismo.

En la ultima sesidn incorporamos una actividad para recordar lo trabajado en sesiones
anteriores. Para nuestra sorpresa el participante recordaba el nombre del robot y en los
dias que no hemos estado presentes le ha preguntado a su profesora por Kibo. Realizamos
algunas secuencias para recordar las funciones del mismo y queriamos dar paso al resto
de actividades disefiadas. Sin embargo el alumno repitié el comportamiento de la sesion
de observacion, es decir, no quiso colaborar con el resto de actividades, Unicamente
demandaba la necesidad de soplar. Tratamos de adaptar la actividad que llevabamos
preparada con Kibo para trabajar el soplo, colocamos en la plataforma de Kibo una serie
de plumas que el alumno debia tratar de derribar a través del soplo mientras Kibo estaba



girando, para posteriormente contar las plumas que han caido sobre la mesa. Para ello
tenia que programar al robot para que girarse en cinco ocasiones. Le ayudamos a realizar
la programacion 'y poder llevar a cabo la actividad.

En esta segunda sesién a través de la escala de estimacién numérica podemos determinar
que el tercer participante ha mostrado en mayor nivel interés por las actividades
planteadas, un grado de 3 sobre 5. En la interaccion con el robot y el interés por
programar al mismo por si solo lo hemos evaluado con un nivel 2, mientras que la
comprension del lenguaje del robot la distincién de los blogues de programacion la
realizacion de una programacion sin ayuda y realizar la programacién de manera
intencionada para alcanzar el objetivo de la actividad lo hemos evaluado con el nivel 1.

En cuanto al registro de emociones podemos decir que presentan niveles elevados de
alegria y sorpresa en el inicio de la sesion, que desciende hasta un nivel medio en el resto
del transcurso de la sesién. Por otro lado los niveles de carifio, satisfaccion y seriedad se
mantiene a un nivel medio, mientras que el nivel de aburrimiento sufre un ascenso en el
desarrollo de la actividad que desciende en la parte final de la misma, coincidiendo con
la realizacion de la actividad del soplo, que fue demandada por €l. Los niveles de
verguenza y miedo permanecen con un nivel bajo, el de nerviosismo comienza muy
elevado, desciende y vuelve ascender manteniendose elevado hasta el final.
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La primera sesion de observacion la realizamos en dos espacios, la primera parte en el
aula ordinaria y la segunda parte en el aula de psicomotricidad, el alumno en todo
momento se muestra complaciente a las demandas que hace la docente, en algunas
ocasiones se distrae consigo mismo y ante la llamada de atencion de la logopeda
responde siempre de manera asertiva y volviendo a mostrar atencién, sin embargo vuelve
a repetir la conducta de distraccion en diversas ocasiones. En relacion a la evaluacion
inicial podemos decir que el alumno no se ha iniciado en el pensamiento l6gico
matematico ni responde de manera favorable a la lecto-escritura.

En la primera sesidn al igual que con el resto de participantes, hemos presentado al robot,
el alumno ha observado la explicacidn, tratando de prestar atencion aunque se distraia en
algunas ocasiones. Se mostro fascinado con la idea de que el robot hiciera aquello que
nosotros le deciamos mediante los bloques de madera. En la actividad el alumno debia
solicitar la accién que queria que el robot realizase, ofreciéndole los bloques de
programacion mas sencillos.

A lo largo de esta sesion a pesar de que el alumno trataba de prestar atencion a la
presentacion del robot e interés en las actividades planteadas y en que este fuera capaz de
realizar aquello que él le solicitaba, no consigui6 distinguir entre los diferentes bloques
de programacion y no termind de comprender el lenguaje de Kibo. Por otro lado en el
registro de las emociones pudimos anotar que presentaba carifio y alegria a niveles
elevados durante todo el desarrollo de la sesion, mientras que la satisfaccion y sorpresa



ascendieron de manera paulatina hasta mitad de la sesion y luego descendieron un poco,
el resto de emociones analizadas no tienen relevancia ya que se presentan valores
insignificanticos de ellas.

En la segunda sesion ademas de introducir nuevamente a Kibo y sus caracteristicas
realizamos las actividades correspondientes. El alumno recordaba muy poco de lo que
habiamos trabajado en la sesion anterior, por tanto hicimos bastante hincapié en
recordarle cada uno de los elementos y forma de programar. La actividad que continuaba
era la de “Kibo dice”, simulando al conocido juego de “Simon dice”. Debiamos
seleccionar un blogue de programacién y ordenarle a Kibo lo que debia hacer, para ello
teniamos que programarlo y antes de que este realizara la accion decir por ejemplo “Kibo
dice agitarse”, repetimos esta actividad con diferentes acciones. La siguiente actividad
propuesta para que el alumno programase a Kibo consistia en saludar, con una mano
realizada con goma eva y puesta sobre la plataforma de Kibo, a unos agentes que
colocamos en distintas posiciones. ElI alumno debia programar a Kibo para que se
dirigiera hacia el personaje que quisiera y lo saludara. De esta manera ademas de la
programacion, podremos trabajar la creatividad al elaborar la mano y trabajar acciones de
cortesia como el saludo, que se encuentra en el curriculo del alumno.

En la tltima sesion pudimos registrar que el alumno en una escala de valores de nivel del
1 al 5, mostré un 3 en las actividades planteadas y en interaccion con el robot, y un 1 los
elementos mas relacionados con la adquisicion de un pensamiento computacional, donde
incorporaria la comprension del lenguaje del robot, distincion de los blogques de
programacion, el interés por programar por si solo y la capacidad de realizar una
programacion sin ayuda, asi como la realizacion de programaciones de manera
intencionada.

En cuanto a las emociones presentes en esta sesion podemos destacar que el alumno
durante toda la sesién mostro el nivel méas elevado de carifio, por otro lado comenzé
también con un nivel alto de alegria, pero este descendid un poco en el transcurso de la
sesion. Los niveles de satisfaccion y nerviosismo son bastantes inestables al comienzo,
pero a los veinticinco minutos de sesion logra establecerse, a un nivel medio. Mientras
el aburrimiento asciendo de manera lenta, la seriedad, miedo, tristeza y verguenza,
permanecen a niveles muy bajos.



Tabla 8. Elaboracion propia

12 Sesidn
0.6
0.5
0.4
0.3
0.2
0.1

Atencionenla Muestra Interactla conlinterés en que Comienzaa

Trata de

presentacién interésenlas el robot se programe  distinguir comprender el

del robot actividades el robot para  entre los
realizaruna  diferentes
accion bloques de

programacion

Participante 4

Tabla 9. Elaboracion propia

22 Sesion

Muestra interés Comprende el Interactua con Distingue entre Tiene interés en

en las lenguaje de el robot los bloques de programar el
actividades Kibo programacién  robot por si
mismo

Partcipante 4

Participante 5

leguaje de
Kibo

Es capaz de

Kibo le Kibo le

produce produce

alegria rechazo
Realiza las

realizar una programaciones

programacion
sin ayuda

de manera
intencionada
para alcanzar el
objetivo de la
actividad

La participante en la sesion de observacién se muestra totalmente participativa, tiene
mucha curiosidad por mi papel en el aula y aprovecha cualquier momento para
preguntarme por mi profesion, mis gustos... La nifia estd muy atenta a las actividades y
las realiza todas de manera rapida, en ocasiones comete errores y ante las pregunta de la
educadora es capaz de corregir su despiste con astucia. En esta primera sesion pudimos
observar y comprobar que la alumna si organiza la informacién que recibe y la analiza de



manera légica, ademas es capaz de distinguir entre objetos de una propiedad y responde
de manera favorable al proceso de lecto-escritura y al pensamiento l6gico matematico,
propios de su edad cognitiva. Ademas nos indica que no tiene conocimientos sobre lo que
es un robot y que nunca ha visto uno.

En la siguiente sesion hemos introducido a Kibo, durante la realizacion de la actividad de
presentacién, comln a todos los participantes, la alumna estaba muy atenta y se anticipaba
con sus preguntas a la explicacion que le iba dando de los diferentes elementos de Kibo.
Estaba muy ansiosa por usar el robot, posiblemente porque sus compafieros de las
sesiones anteriores se lo habian comentado. Tras la actividades de presentacion y realizar
diferentes programaciones, antes las cuales la alumna reaccionaba de manera muy
favorable, pasamos a la siguiente actividad, que consistia en realizar una coreografia con
Kibo, previamente realizandola nosotras (alumna e investigadora). Hicimos una
coreografia mediante los bloques de manera, como si nos estuviésemos programando y
seguidamente hicimos que Kibo leyese la programacion para que pudiera bailar. La
participante dominaba la colocacion de los bloques desde el primer momento que se lo
explicamos y disfruto con las actividades propuestas, a pesar de que en algunas ocasiones
demandaba cambiar de actividad, por ello introducimos alguna variante en la misma, por
tanto la sesion se desarrollé de manera exitosa. Hemos observado que la alumna muestra
atencion en la presentacion del robot, asi como interés en las actividades planteadas y en
que el robot realice las programaciones de manera precisa. Si interactta con el robot y
comienza a distinguir entre los bloques de programacién, aunque en algunas ocasiones
presenta dudas.

En el registro de emociones pudimos cuantificar como presentaba un nivel elevado de
carifio durante toda la sesion, asi como su satisfaccion fue creciendo hasta posicionarse
en el nivel més alto. Su alegria y sorpresa sufrieron algunas variaciones durante el
proceso, comenzando por ser ambas elevadas y descendiendo para volver a subir al
finalizar la sesion. Por otro lado el aburrimiento muestra algunos picos elevados, que
coinciden con su demanda a cambiar de actividad, asi como la verglienza tiene un pico
elevado que coincide con la realizacion de la coreografia que a pesar de querer realizarla
y comentarnos que le encanta bailar y acude a clases de danza, se ruboriz6 al bailar.

En la ultima sesion realizamos diferentes actividades de matematicas con Kibo. En primer
lugar ejecutamos una actividad para recordar a Kibo y su funcionamiento. La siguiente
actividad consistia en leer en una ficha una hora, escrita con palabras, y relacionarla con
el dibujo de un reloj que estaria pegado en la pared. Debia programar a Kibo para dirigirla
hacia el reloj correspondiente, realizamos la actividad en cuatro ocasiones, ya que
disponiamos de cuatro oraciones y relojes diferentes. La alumna al comenzar la actividad
se mostrd bastante reacia a leer, ya que expresaba que eso no le gustaba y que solo queria
pasar a manipular a Kibo, tras comprender que la dindmica de la actividad implicaba las
dos cosas se dispuso a comenzar a leer. La actividad se desarrollé con éxito, ya que la
alumna realizaba las programaciones tratando de aproximarse a cada uno de los
relojes. La siguiente actividad consistia en continuar la serie de unos numeros, esta serie
iba de 4 en 4 y debia completarla con los nimeros que faltasen, para ello tenia que



programar a Kibo desde una casilla de salida para que llegase hasta el numero que
necesitaba. Por Gltimo realizamos una actividad con dados, la alumna debia lanzar los
dados y sobre un tapete formado por distintos nimeros tenia que mover al robot para que
se situase sobre el niimero correspondiente. Ante estas dos Ultimas actividades la alumna
se mostraba motivada, sobre todo al iniciar cada una de ellas, puesto que durante la misma
su motivacion decaia bastante. Junto a la decaida de la motivacion se le sumaba el
cansancio, la alumna localizaba los nimeros y realizaba la programacion de Kibo, en
algunas ocasiones recibiendo ayuda ya que me decia que “no sabia” pese a haberlas
realizado anteriormente cuando su nivel de cansancio era menor, y posteriormente me
pedia que sostuviese a Kibo para leer la programacion, ya que ella estaba cansada.

En esta Ultima sesion hemos calificado con un 3 la comprension del lenguaje de Kibo, asi
como la distincion de los bloques y el interés por programar al robot por si sola. Mostraba
un grado 4 de motivacion en el comienzo de las distintas actividades planteadas, en la
interaccion con el robot y en la capacidad de realizar programaciones sin ayuda. En la
realizacion de programaciones para alcanzar el objetivo previsto ha tenido mayor éxito.

En el registro de emociones pudimos observar como el carifio y la alegria comenzaban
con niveles muy elevados, que posteriormente descendieron tres niveles en los cuarenta
primeros minutos, manteniéndose en esta posicion hasta el final de la sesion. Por otro
lado los niveles de satisfaccion y sorpresa han sido cambiantes comenzando en un nivel
medio, ascendiendo en los primeros 15 minutos y a continuacion volviendo a
descender. El nivel de sorpresa se mantiene bajo hasta finalizar la sesion, mientras que
la satisfaccion asciende al nivel maximo hasta finalizar la misma. Los niveles de tristeza,
verguenza, nerviosismo y miedo permanecen bajos durante toda la sesién, mientras que
la seriedad se mantiene con un nivel bajo, pero sufre algunos picos elevados debido a la
Ilamada de atencion de la profesora, concretamente cuando la participante se distraia o
repetia que estaba cansada. EIl nivel de aburrimiento se mantiene bajo durante los
primeros treinta minutos de sesion luego comienza a ascender de manera paulatina.

Tabla 10. Elaboracion propia

19 Sesién

1.2
1
0.8
0.6
0.4
0.2
0

Atencidonenla  Muestra  Interactua con Interés en que Comienzaa Trata de Kibo le

presentacién interés en las el robot  se programeel distinguir comprenderel produce

del robot actividades robot para entre los leguaje de alegria

realizar una diferentes Kibo
accion bloques de

programacion

M Participante 5

Kibo le
produce
rechazo



Tabla 11. Elaboracion propia

o .,
22 Sesion
Muestra interés Comprende el Interactia con Distingue entre Tiene interés en  Es capaz de Realiza las
en las lenguaje de el robot los bloques de programar el  realizar una programaciones
actividades Kibo programacion  robot porsi  programacion  de manera
mismo sin ayuda intencionada

para alcanzar el
objetivo de la
actividad

M Partcipante 5

Participante 6

Recordar que las sesiones de la participante 6 y del participante 7 son conjuntas, por tanto
trabajaremos las mismas actividades, siempre adaptadas a las necesidades de cada uno
de ellos.

Al comenzar la sesion de observacion la alumna se mostré bastante timida,
practicamente ignoraba mi presencia, pero rapidamente comenzé a adquirir confianza,
hacia algunas preguntas y se dirigia hacia mi en reiteradas ocasiones. Mantiene una buena
relacion con la responsable de la sesion, que en este caso es la logopeda, no obstante
cuando comete alguna equivocacion en el desarrollo de sus tareas se pone excesivamente
triste y preocupada, aunque en pocos minutos logra olvidarlo y seguir con la alegria que
la caracteriza. En laevaluacion inicial pudimos comprobar que si conocia de la existencia
de los robots aunque no nos proporciona ningun ejemplo. Organiza la informacién que
recibe y la analiza de manera légica, también es capaz de distinguir objetos entre
propiedades y se esta iniciando en el proceso de lectoescritura y en el pensamiento ldgico
matematico, destacando que lee las oraciones con apoyo de pictogramas.

Durante la primera sesion de actividades y de forma concreta con la actividad coman, se
mostr6 muy excitada, prestando atencion durante toda la explicacion del
robot, interactuando y preguntando todo aquello que le generaba curiosidad. La siguiente
actividad consistia en programar al compafiero, para ello cada uno de los participantes
debia crear una pequefia secuencia y que el compariero la leyese e interpretase. Una vez
“programado” el compaiiero en dos ocasiones, sumaremos a Kibo al desarrollo de la
actividad. Esta actividad tuvo mucho éxito entre los participantes, ya que se divertian
viendo como podian “programar” al companero. La participante muestra bastante
determinacion en el desarrollo de las actividades, cuando el compafiero presenta
dificultad en representar la programacion, le ofrecia ayuda y la interpretaba de manera



conjunta. En el momento en el que afiadimos a Kibo a la actividad, la participante
demandaba ser ella quien leyese los codigos de programacién, cuando era el turno de su
compariero trataba de ayudarlo y en algunas ocasiones terminaba ella con kibo en las
manos.

Durante el desarrollo de esta sesion pudimos recoger que la participante mostré atencion
en la presentacion del robot, asi como interés en todas las actividades planteadas, ademas
de sentirse muy alegre con la presencia del robot e interactuar con él. No obstante
presenta algunas dificultades en la distincion de los diferentes bloques de programacion,
en la comprensién del lenguaje de Kibo, y en el interés en que el robot se ha programado
para realizar una accion determinada.

En el registro de emociones podemos destacar que el carifio y la alegria se mantienen
siempre a niveles altos, mientras que la satisfaccion y sorpresa comienzan en el nivel mas
bajo, pero presentan un ascenso bastante elevado que posteriormente vuelve a descender.
El resto de las emociones se mantienen a niveles bajos exceptuando el nivel de
nerviosismo que aumenta en dos ocasiones, coincidiendo con los momentos en los que
encontraba dificultades al construir la secuencia.

En la ultima sesion, hemos puesto en marcha una actividad para recordar todo lo visto
anteriormente. Seguidamente se dio paso al resto de actividades programadas para esta
sesion. En primer lugar trabajamos una actividad en la cual primaba la memoria auditiva
como hilo conductor, se dictaba una pequefia secuencias de programacion que los
alumnos debian ir construyendo a través de los bloques de madera, durante el transcurso
de la actividad iba aumentando la dificultad de las programaciones. Una vez terminada
la construccion de cada una de las secuencias, debian programar a Kibo para que las
realizase. La actividad que realizamos a continuacion consistio en leer un conjunto de
oraciones, apoyadas en pictogramas, para posteriormente identificar la oracion con una
imagen correspondiente. La participante 6 realiz6 la primera actividad de manera
ejemplar, prestando atencién a cada uno de los elementos de Kibo y creando las
secuencias de manera precisa, mientras que en la segunda actividad encontrd algunas
dificultades a la hora de leer las oraciones, presentaba problemas en la lectura y ante ello
sentia frustracion. Sin embargo una vez superado el miedo a equivocarse, durante esta
actividad, disfruté bastante de la misma. Ademas puso en marcha su pensamiento
computacional al decidir los movimientos determinados que debia realizar Kibo para
llegar hasta la imagen correspondiente. La alumna realiz6 las programaciones con
exactitud en varias ocasiones.

Durante esta Gltima sesién podemos afirmar, a través de nuestra escala de estimacion
numérica, que la participante ha mostrado un interés en las actividades planteadas del 5,
asi como de interés en programar el robot por si sola y realizar las programaciones de
manera intencionada para alcanzar el objetivo de cada actividad. Mientras que en la
interaccién con el robot, la distincién entre los bloques de programacion y la capacidad
de realizar una programacion completa sin ayuda tiene un nivel menor, 4. En el grado de
comprension del lenguaje de Kibo un 3.



En cuanto al registro de emociones, ha manifestado el carifio y la alegria a unos niveles
elevados, salvo en el momento en el que sufre una pequefa frustracion que esta desciende,
pero a los pocos minutos vuelve a ascender. EI nivel de satisfaccion comienza en una
posicion media y asciende de manera paulatina hasta llegar al nivel més elevado y
mantenerse. Por otro lado el nivel de sorpresa se mantiene medio durante toda la sesion,
en cambio los niveles de seriedad, nerviosismo y vergiienza son bastante bajos, aunque
sufren de manera conjunta un ascenso cuando la alumna se siente frustrada ante la
actividad. El aburrimiento y miedo permanecen bajos, mientras que la tristeza permanece
baja durante toda la sesién y al finalizar la misma asciende a hasta un nivel alto debido a
que no queria despedirse del robot y continuar trabajando con él.

Tabla 12. Elaboracion propia
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Tabla 13. Elaboracion propia
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Participante 7

Recordar que las actividades del participante 7 son conjuntas con la participante 6.

Durante la sesibn de observacion,  hemos podido comprobar que el
participante comenzo con un alto nivel de vergienza, ya que ni siquiera levantaba la
mirada hacia arriba para vernos, no obstante en los primeros cinco minutos esta
verglienza desapareci6 y continlo mostrandose indiferente a nuestra presencia, ya
actuando de manera espontanea. Pudimos observar que el alumno esté iniciado en la
lectoescritura, se apoya con pictogramas, y en el pensamiento l6gico matematico,
presentando dificultades ante el reconocimiento de objetos entre propiedades. En todo
momento muestra una actitud amable y divertida, explicandonos su conocimiento sobre
los robots e incluso imitando la voz que considera que tienen los mismos.

En la segunda sesidn se mostr6 muy participativo, atendiendo a las diferentes funciones
que tiene el robot e interactuando durante la explicacion. Tras dar paso ala manipulacion
de los bloques de programacién, pudimos observar que presentaba mayores dificultades
que su compariera de sesion, por tanto tratamos de explicar de manera mas detallada el
funcionamiento de los mismos. Cuando su papel en la actividad era el de leer e interpretar
con su cuerpo la secuencia, lo realizaba de manera correcta a pesar de las distracciones
que sufria, pero cuando su funcidn era realizar la secuencia para que su compariera la
interpretase mostraba dificultades en la creacion de la secuencia. Cuando presentaba
dificultades en el proceso de creacion de secuencias, recibia ayuda de manera constante
de su compariera, en todo momento acepta esta ayuda con una actitud agradecida.

Durante esta sesion observamos que el participante mostré atencion durante la
presentacion del robot y en algunas ocasiones interés en las actividades planteadas, en
todo momento trata de interactuar con Kibo. No obstante no siempre tiene interés en que
el robot sea programado para realizar una accion concreta y no trata de comprender el
lenguaje del mismo, por tanto no distingue entre los diferentes bloques de programacion.

En relacion al registro de emociones podemos decir que el alumno comienza con un nivel
bastante bajo de cada una de las emociones analizadas, a excepcion de la verguenza y
seriedad gue comienzan con un nivel elevado, no obstante descienden rapidamente y se
mantienen a niveles bajos hasta el final de la sesidn, al igual que el aburrimiento
nerviosismo V tristeza. El nivel de alegria comienza bajo, pero asciende paulatinamente
hasta llegar al nivel méas alto. El carifio, satisfaccion y sorpresa muestran un ascenso a
partir de los primeros treinta minutos de sesién, mientras que el carifio desciende de
nuevo, la satisfaccion y sorpresa se mantienen en un nivel alto hasta el final de la sesion.

En la Gltima sesion el alumno mantiene la actitud afable de las anteriores sesiones. Ante
la actividad de memoria auditiva el alumno no presentd problema alguno, teniendo en
cuenta que las programaciones dictadas correspondian a secuencias sencillas. En la



siguiente actividad le ofrecimos ayuda en la lectura de las oraciones y posteriormente en
la busqueda de la imagen adecuada, asi como le ayudamos mediante preguntas para que
considerarse el recorrido que debia realizar Kibo hasta la determinada imagen. Le
asesoramos en la realizacion de la programacion, pero la lectura de los codigos, con Kibo,
la hacia de manera autonoma. Elalumno particip6 en todo momento y mostré una actitud
totalmente colaborativa en el desarrollo de esta sesion.

Durante esta sesion hemos observado que el alumno ha mostrado, en algunas ocasiones,
interés en las actividades planteadas, distrayéndose con facilidad, por ello en la escala de
estimacion numérica la hemos calificado con un 3, asi como la interaccién con el robot.
A pesar de no haber comprendido el lenguaje de Kibo, no distinguir entre los distintos
bloques de programacidn y ser incapaz de realizar programaciones sin ayuda, estimando
ambas con un 1. Si tuvo algo de interés en programar el robot por si solo, a pesar de no
tener éxito al hacerlo, al igual que la intencién de programar a para alcanzar el objetivo
de la actividad, estimandolos con un 2.

En el registro de emociones podemos observar como presenta niveles medios de manera
constante de carifio y alegria, concretamente el carifio presenta niveles algo mas bajos
que la alegria. El nivel de satisfaccion y sorpresa ascienden sobre todo en la Gltima parte
de la sesion, mientras que los niveles de seriedad, nerviosismo, miedo y tristeza
permanece a niveles bajos durante toda la sesion. Por otro lado el nivel de aburrimiento
comienzan medio y entorno a los treinta minutos sufre un ascenso, descendiendo
posteriormente.

Tabla 14. Elaboracion propia
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Tabla 15. Elaboracion propia
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10.2. Gréficos resumen con los resultados de las sesiones con Kibo
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Tabla 17. Elaboracion propia

10.3. Entrevista

La entrevista se ha realizado a dos de las profesionales que dan clase en la asociacion y
ambas son quienes nos han cedido sus sesiones para poder llevar a cabo la investigacion.

En primer lugar hemos realizado la transcripcion de la entrevista. Posteriormente
codificamos la informacion, a través de un codigo de colores (Anexo 4), para presentar la
informacion de manera ordenada y poder realizar un analisis completo.

Estas profesoras tienen funciones distintas ya que una se encarga del apoyo escolar y otra
de las sesiones de logopedia, les otorgamos el seudonimo de ‘“Profesional A” y
“Profesional B”. Ambas coinciden en muchos aspectos sobre la robotica y el uso de la
misma en general y de manera concreta con alumnos y alumnas con SD, que
contemplaremos a continuacion

Tras la entrevista realizada podemos discernir que ninguna presenta un gran interés sobre
la robotica educativa, puesto que no conocen muchas de las funcionalidades de la misma,
ni elementos ligados a ella como es el pensamiento computacional. Unicamente han
recibido una formacién de aproximadamente una hora y media. No obstante reconocen
gue es un tema en auge, aunque la profesional A manifiesta que no conoce ningun caso
concreto de alumnos con discapacidad que la utilicen. A nivel general consideran que la
robotica en las aulas podra preparar a los alumnos para el futuro y que a partir de la misma



muchos se podrén interesar en profesiones relacionadas con la informéatica y
programacion.

Cuando analizamos el interés que puede despertar la robética con el colectivo con SD, la
profesional A indica que ha visto a sus alumnos muy motivados y que todo aprendizaje
es bueno, siempre que se disponga de tiempo. La profesional B coincide en que el tiempo
es el elemento clave para que se pueda emplear la rob6tica en su aula.

De manera concreta consideran que Kibo, el robot empleado, no es el mas adecuado para
trabajar en sus sesiones, la profesional A, indica que quizas estaria bien para trabajar
algunas actividades complementarias, mientras que B considera que otro robot que
recibiese Ordenes orales seria el mas adecuado para incorporarlo en sus sesiones.
Coinciden de nuevo en que el poder dar una orden a Kibo y que este la ejecutase seria un
elemento que potenciaria las ganas de incluirlo en el aula, ya que a partir de esto podrian
trabajar la comunicacion oral, algo que les interesa bastante. La profesional B, indica las
limitaciones que presenta Kibo, como es por ejemplo que solo podria trabajar con él tres
colores (blanco, azul y rojo, ya que son los colores con los que Kibo puede encender su
bombilla), por ello considera que es limitado para trabajar sus objetivos. Si el robot
ayudara de manera concreta a conseguir los objetivos curriculares le pareceria una buena
idea su uso.

En relacion a lo comentado anteriormente, nos encontramos que las profesionales dan
prioridad a los contenidos establecidos curricularmente. Respecto al pensamiento
computacional que podran desarrollar los alumnos empleando la robética, consideran que
ya trabajan contenidos similares como son los “cinco pensamientos” con los que trabajan
entre otros conocimientos la resolucion de problemas (profesional A). Y por otro lado la
profesional B nos indica que en sus sesiones el pensamiento computacional se puede
trabajar a través de las funciones cognitivas como son la memoria, atencién, seguimiento
de instrucciones... Respecto al nivel de motivacion que como investigadora he
considerado que ha sido bastante elevado, ambas coinciden en que si lo ha sido, pero que
los alumnos reaccionarian de igual manera ante otro elemento manipulativo, electronico
y nuevo para ellos.

Cuando hablan de manera concreta de los participantes y las participantes, ademas del
nivel de motivacion elevado, que ya se ha comentado, indican algunas caracteristicas
singulares de los mismos. Segun la profesional A, la participante 5 suele cansarse de las
actividades cuando el trabajo ya lo reconoce, por tanto su nivel de motivacion desciende.
No obstante al igual que los participantes 1 y 2, considera que han tenido un nivel de
comprension elevado, “...de manera general los tres respondieron a la
actividad”. Ademas esta profesional muestra una vez mas su preocupacion por gue sus
alumnos rindan en la clase, en relacion a los conocimientos que tienen establecidos,
aprovechando el tiempo del que disponen. Por otro lado la profesional B indica que los
participantes 3, 4 y 7 presentan una gran distraccion visual con el robot y sus luces, y que
la comprension de los mismos no ha sido buena. En cambio muestra que la participante
6 si ha presentado una respuesta positiva a las actividades.



Ambas coincidieron en que la robdtica educativa es algo positivo para los alumnos en
general, pero que en sus sesiones (de corta duracion) deben dar prioridad a los contenidos
curriculares, ya que transmiten que son mas funcionales para los alumnos. También
comentan que dentro de sus sesiones y en otros cursos dedicados a adultos (en la
asociacion), se trabajan contenidos similares al pensamiento computacional. Ademas
muestran inconformidad ante las caracteristicas que presenta el robot, ya que consideran
que es muy limitado.

A pesar de reconocer las ventajas que podria llegar a proporcionar la robdtica, dejando a
un lado que sea 0 no un elemento motivacional en si misma (ya que segln nos indican los
alumnos reaccionarén de igual manera ante otros elementos), no consideran que hoy en
dia sea viable X trabajarla dentro de sus sesiones (con el tiempo real del que cuentan).

11. Andlisis de los resultados

Segun los resultados de los registros analizados en las dos sesiones en las que se empled
el robot, los alumnos presentan un descenso de 1 alumno en cuanto al interés de las
actividades planteadas. Consideramos que el motivo del descenso ha sido debido a que
en la primera sesion los alumnos contaban con un nivel de sorpresa y motivacion mas
elevadas, debido a que era el primer encuentro con el robot. En cambio en la segunda
sesion, aunque seguian con estos niveles elevados, ya conocian a Kibo, ademas
incorporamos actividades curriculares en las cuales tenian que leer y/o realizar alguna
operacion matematica y este podria ser causante de que el interés descendiera.

En la intencion de comprender el lenguaje de Kibo, podemos apreciar en la tabla 3, que
1,5 alumnos tratan de comprender este lenguaje, un nivel bajo, ya que contamos con 7
participantes. Por otro lado en la segunda sesion vemos que la barra correspondiente
indica un 2,5, por tanto se produce un ascenso, y ademas indica que estos alumnos no
solo tratan de comprender este lenguaje sino que ya lo comprenden. Este ascenso es
debido a que los participantes ya han recibido una sesion previa y algunos de ellos
recuerdan los elementos necesarios para programar de manera adecuada al robot.

En cuanto a la interaccion con el robot de los 5,5 alumnos de la primera sesion
encontramos un ligero descenso en la segunda sesion, 4,25, posiblemente se debe a que
los alumnos que presentaron mas dificultades en la segunda sesion, como fueron el
participante 3 y 4. Estos tuvieron interaccion con el robot en la primera sesion quizas
porque las actividades eran de presentacion y toma de contacto, sin embargo en la segunda
sesion su interaccion fue bastante limitada.

En relacion a la distincion de los blogues de programacion, debemos aclarar que en la
primera sesion hemos analizado si el alumno comienza a distinguirlo, en cambio en la
segunda sesion, de manera mas especifica hemos observado quienes son aquellos que si
distinguen entre los bloques de programacidon. Por tanto encontramos un descenso de 0.5
alumnos. Por lo que podriamos afirmar que la mayor parte de aquellos que se habian
iniciado en la primera sesién en la distincidn de los blogues o continuaron adentrandose
en la distincion o consiguieron distinguirlos de manera mas precisa.



El interés que tiene el alumno en que el robot realice una accién determinada, esta
vinculado con el desarrollo del pensamiento computacional que han presentado los
mismos. En esta ocasion podemos afirmar que ha aumentado en 0.5 alumnos este interés.

Primera Sesion

7

& 5|5 5|5

5

4

3

2 115

1

0
Interés en las Tratade Interactuaconel  Comienzaa  Tiens nterésen
actividades comprender el robot distinguir entre gueel robot ==

lenguajedekKibo losbloques de programe para
programacion realzar una

aCCion conreta

Tabla 18. Elaboracion propia

Segunda Sesion

I I
0 i i i

Imeresenla  Comprende el Interactuacon el Distingue entre  Tiene Nterés en

=

L

[

=

actividades lenguajedekKibo robot losblogues de  gueel robot ==
programacion  programe para
realear una

aCCion conreta

Tabla 19. Elaboracion propia



12. Conclusiones

Como hemos observado en el desarrollo de la sesion, los participantes, a pesar de tener
edades distintas y encontrase escolarizados en centros diferentes, nunca antes habian
tenido contacto con la robotica en sus aulas ordinarias ni en actividades extraescolares.

Tratando de dar respuesta a la linea de investigacion que proponiamos al iniciar el
proyecto, y a los diferentes objetivos que nos plateamos, podemos afirmar que la robética
y la presencia del robot despiertan emociones muy positivas en los alumnos, asi como los
mantiene motivados de manera general en el desarrollo de las sesiones que se llevan a
cabo. Todos los alumnos respondieron favorablemente a trabajar con Kibo, mostrando en
determinados casos avances en el dominio del robot con diferencia de una sesion a otra.

Respecto al colectivo con el que realizamos esta investigacion debemos comentar que
presentan caracteristicas, habilidades y aptitudes favorables para trabajar con la robotica.
Tras el analisis que hemos realizado a cada uno de los siete participantes, podemos decir
que seis de ellos se estan formando o ya tienen desarrollado en el pensamiento l6gico-
matematico y se han iniciado en el proceso de lecto-escritura. Por ello consideramos que
al igual que estos alumnos han desarrollado este tipo de conocimientos podran adquirir
un pensamiento computacional, ademas defendemos que este podrd tener en ellos
multiples ventajas que pueden llegar a ser tan necesarias como las de otros pensamientos
que son considerados “mas funcionales”.

Por otro lado las conclusiones que hemos obtenido de la entrevista realizada a las
docentes, es que han coincidido con nuestra observacion respecto a aquellos alumnos que
hemos considerado que han destacado mas, siendo estos los que presentan un nivel
cognitivo mayor. No obstante esto solo significa que los otros participantes necesitaran
mas tiempo para poder presentar los mismos beneficios que sus compafieros. De manera
general, en alumnos con SD, el proceso para consolidar los aprendizajes tarda mas
tiempo, aprenden mas despacio y de manera diferente a las personas sin discapacidad.
“Necesiten mas tiempo para conseguir los conocimientos y en consecuencia, mas afios de
escolaridad para alcanzarlos distintos objetivos curriculares” (Ruiz Rodriguez, E., 2012).
Ademas las docentes consideran que la robotica seria ventajosa para sus alumnos, siempre
y cuando no se le reste tiempo a las sesiones que ya tienen establecidas, ya que consideran
que estas son imprescindibles y la robotica algo complementario e interesante.

No obstante la robdtica educativa necesita de espacio o reconocimiento especifico y no
considerarla Gnicamente como algo complementario, ya que se puede caer facilmente en
el empleo de los robots u otros materiales para trabajar la robotica educativa como simples
recursos para seguir transmitiendo conocimientos. Debemos tratar de considerar la
robotica como un area de conocimiento mas. Y ser conscientes del potencial que tienen y
de lo que realmente podemos fomentar con ellos.

En nuestras sesiones hemos incorporado actividades de diversa indole, para demostrar
gue con un robot podremos trabajar como hilo conductor cualquier contenido que



consideremos oportuno, evidenciando que podemos trabajar contenidos curriculares con
él. No obstante debemos ser conscientes que estos contenidos seran el hilo conductor de
la actividad, y que los objetivos de la misma estaran relacionados con la robética y el
pensamiento computacional.

En cuanto al pensamiento computacional, debemos decir que no nos consta que alguno

de los alumnos estuviera iniciado en este tipo de pensamiento, por tanto las sesiones
recibidas han sido una toma de contacto con algunos elementos de este tipo de
pensamiento y deberian continuarse trabajando en el futuro para que estos pudiesen
afianzar conocimientos. Consideramos que este tipo de pensamiento se debe iniciar en
los nifios y nifias desde cortas edades, de esta manera lo podran ir construyendo de forma
conjunta a la lecto-escritura y al conocimiento matematico, pudiendo beneficiarse en la
adquisicion y desarrollo de estos dos ultimos si se esta trabajando de manera acompasada
con el primero.

Zapata-Ros M. nos indica en su blog que para que se produzca de manera completa la
alfabetizacion digital, es necesario que esta se comience a trabajar desde “...1as primeras
etapas del desarrollo individual, al igual como sucede con otras habilidades clave: la
lectura, la escritura y las habilidades matematicas” (Zapata-Ros M, 2014).

En relacion a ello y tras la investigacion realizada queremos defender la necesidad de que
se incluya la robotica educativa en las aulas de nuestro pais. Es necesario que se comience
a trabajar desde cortas edades en las aulas ordinarias. Pero sobre todo, desde esta
investigacion promovemos que se extienda hacia diferentes colectivos con
discapacidades.

Segun resultados obtenidos en diferentes estudios, participantes con autismo de alto
funcionamiento (Conchinha y Freitas, 2015), alumnos sordos (Souza y Ceésar, 2014) y
estudiantes con déficit intelectual y auditivo (Santos, Pozzebon y Frigo, 2013), han
participado en las actividades propuestas, interactuando y consolidando aprendizajes, asi
como buscando soluciones a diferentes problemas, razonando y trabajando de manera
colaborativa... (Citado en Conchinha, C., Gomes da Silva, S. y Correia de Freitas, J.,
2015).

A ellos y otros queremos sumar los resultados de nuestra investigacion, dejando
constancia de que el alumnado con SD, ha respondido de manera favorable a las
actividades con Kibo robot, permaneciendo motivados y con emociones positivas, de
manera general, durante todo el proceso. Comprendiendo, en funcion de su nivel
cognitivo, las secuencias y algunas programaciones. De esta manera y cifiéndonos a los
resultados obtenidos consideramos que la introduccion de la robotica educativa en este
colectivo tendria un éxito asegurado, siendo tan funcional para ellos como lo son otras
destrezas.

De manera indiscutible la robdtica esta ganando terreno en el campo educativo y nuestra
investigacion contribuye en esta afirmacion.



13. Perspectivas de futuro, mejoras y limitaciones.

Como futuras lineas de investigacion derivadas de las conclusiones ya citadas,
proponemos por un lado de caracter general, la incorporacion de la robotica como
elemento concreto a trabajar de manera perdurable en las aulas, que cuente con la
dedicacion, programacion y evaluacién equivalente a un area curricular, como podrian
ser las lenguas o matematicas. Y por otro lado de manera concreta la implantacion en la
Asociacion, donde se ha realizado la investigacion, de clases de robética educativa como
una asignatura mas en la que los alumnos deben dedicar tiempo y nutrirse de sus
beneficios.

Ademas consideramos que, centrandonos en la muestra estudiada, la implantacion de
estas nuevas clases en la asociacion podria llevarse a cabo empleando varios recursos. Ya
que aquellos alumnos con edades cognitivas mas altas, segun lo analizado, van a un ritmo
de trabajo y comprension mas acelerado. Concretamente los participantes 1, 2, 5y 6,
consideramos que tras varios meses utilizando a Kibo, necesitarian contar con un nuevo
recurso que continte con la formacion obtenida, como podria ser la iniciacion en el Scrath
Junior y en cursos posteriores ir incorporando recursos que sigan apostando por este tipo
de formacion. En cambio consideramos que los participantes 3,4 y 7 necesitaran un
margen mayor de tiempo para dominar y comprender el funcionamiento de Kibo, por
tanto aquellos alumnos que no demanden otro recurso porque no han terminado de
dominar el existente, continuaran con él. Siempre teniendo en cuenta que dependiendo
del nivel y/o edad cognitiva de cada uno de ellos vamos a necesitar diferentes recursos y
estrategias, como realizariamos ante cualquier otra actividad.

Como propuesta de mejora introduciriamos una investigacion mas larga, para que de esta
manera veamos unos cambios mas notables. Ademas con un nimero mayor de sesiones
podriamos estudiar nuevos elementos como podria ser entre otros ser el punto de vista de
los padres, y aquellos que hemos estudiado poder analizarlos mediante mas datos. Al
disponer de un mayor nimero sesiones podremos incorporar actividades mas variadas y
asi mantener a los alumnos con mayor motivacion.

Si dispusiéramos de un curso académico completox para realizar nuestra investigacion,
seria recomendable considerar otros recursos para ofrecerlos a aquellos alumnos que
dominen el funcionamiento de Kibo (como hemos indicado anteriormente). De esta
manera incluso podriamos tener un nuevo enfoque para la investigacion y valorar el efecto
en los mismos alumnos ante diferentes tipos de robotica, en este caso la tangible con Kibo
y el empleo de un recurso no tangible, como prdria ser Mbot y/o Scrath.

También debemos tener en cuenta que los elementos fundamentales de la investigacion
son los robots y por tanto debemos ir preparados y tener recursos ante cualquier
adversidad tecnoldgica, como puede ser que se termine la pila del robot, sufra una
pequefia averia y necesitemos de un destornillador u otra pequefia herramienta. Si es



posible seria recomendable tener un robot sustituto para este tipo de emergencias y/o
actividades que permitan aprovechar la sesidn ante este tipo de situaciones.

“Los nifios deben programar la computadora en lugar de ser programados por ella”,
Papert, 1980 (Citado en Zapata-Ros M., 2014).
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Anexos

Anexo 1
¢Responde de
Evaluaciéon ¢Conoce la ¢Organiza la ¢Analiza la ¢Es capaz de ¢Responde de manera favorable
inicial existencia de los || informacion que || informacion que || distinguir objetos || manera favorable || en el pensamiento
robots? recibe? recibe de manera entre a la lecto- I6gico-
l6gica? propiedades? escritura? matematico?
S A | N S A N S A N S A N S A N S A N

Participante 1

Participante 2

Participante 3

Participante 4

Participante 5

Participante 6

Participante 7

S: Siempre, A: A veces y N: Nunca




Anexo 2

EVALUACION DE LA PRIMERA SESION

Nunca A Siempre
veces

Muestra atencion en la presentacion del robot

Muestra interés en las actividades planteadas

Interactta con el robot

Tiene interés en que se programe el robot para que
realice una accion

Comienza a distinguir entre los diferentes bloques
de programacion de Kibo

Trata de comprender el lenguaje de Kibo

Kibo le produce alegria

Kibo le produce rechazo

Anexo 3

EVALUACION DE LA SEGUNDA SESION

Muestra interés en las actividades planteadas

Comprende el lenguaje de Kibo

Interactua con el robot

Distingue entre los blogques de programacion

Tiene interés en programar el robot por si mismo

Es capaz de realizar una programacion sin ayuda

Realiza las programaciones de manera intencionada para
alcanzar el objetivo de cada actividad.

*Donde 1 es el valor mas bajo y 5 el mas alto




Anexo 4

Categoria Profesional Subcategoria Unidad de analisis
Si habia escuchado todo esto, pero de manera concreta con alumnos con discapacidad
no he conocido ninguna experiencia.
FOR 1 hora y media
P.COMP No lo conozco

Profesional A

ROB.AULA
Interés en la
robética, de manera
general.
FOR
P.COMP
Profesional B
ROB.AULA

Creo que eso dependeria del robot

Si tuviésemos tiempo seria un aprendizaje interesante, pero con la falta de tiempo
no.

Pues lo veo una buena forma de descubrir a pequefios talentosos, porque hay muchos
chicos que dices ta, jmi madre! que despierto ese tema, Que tienen curiosidad en
todas estas cosas. Si les preguntas es qué quieres ser de mayor pues muchos podrian
decir, yo quiero ser informatico o relacionado todo con la programacion, puede
ser...

Ahora mismo el tema de la robdtica esta como en auge, como que estd de moda, vy
se quiere trabajar con todo lo que ello implica

1 hora y media

Si, lo he escuchado. (Solo de oidas)

Si tuviéramos mas horas al dia, pues si que podriamos dedicarle tiempo a esto, pero
con un tiempo limitado...

Les estaremos preparando para el futuro que viene, Qué es todo relacionado con la
tecnologia, todo requiere de programacion, y de esta manera ya los estarias
estrenando para...



Interesante para Profesional A
alumnos y alumnas

con Sindrome de

Down

Profesional B

Inconvenientes a | Profesional A
trabajar la robdtica

Profesional B

Podriamos decir que puede ser util por esa parte (Trabajar actividades
complementarias).

Si es verdad que a los chicos por lo menos de apoyo escolar los vi muy muy motivados
Todo aprendizaje es bueno, si dispones de tiempo. Nunca esta demas todo lo que sean
nuevos aprendizajes, porque realmente estas aprendiendo cosas nuevas. El problema
es el limite de tiempo que tenemos en cada area. (Tras la pregunta de su compafiera)
S, claro vemos que si...

Creo que quizas otro tipo de robot seria mas adecuado, Por ejemplo si recibiera
ordenes orales. Yo, en logopedia, necesitaria comunicacion

(Trabajar fuera de sus sesiones) Si, 0 si Tuviésemos mas tiempo para poder dedicarlo
a ello. Si de repente nosotros podemos ver a un nifio los 5 dias de la
semana, podriamos dedicar un poquito de cada sesidn a trabajar la robética, que
Consideré que le vendré bien.

Yo creo que va relacionado con el tiempo, porque si tu dispones de tiempo... Ademas
sera algo beneficioso para ellos y para ahondar en otros aprendizajes. La cuestién
principal es el tiempo

Estaria bien poder darle una orden de manera oral que el robot la ejecute y que el
alumno pueda comprobar si la ha llevado a cabo. De esta manera trabajariamos la
comunicacién oral que nos interesa bastante.

Con Kibo lo veo algo limitado, por ejemplo por el tema de los colores (Kibo solo
tiene tres colores para su bombilla). Como que el robot tuviera un poco mas de
movimiento en ese sentido.

Los pequefios fallos o limitaciones que presenta Kibo, en este caso, vemos que no nos
ayuda a llevar el desarrollo de la clase...

Lo vemos limitado para poder trabajar los objetivos. Si el robot sirviera para trabajar
de manera concreta mis objetivos, pues genial.



P.COMP

Profesional A

Prioridad de
aprendizajes P.COMP

Profesional B

Profesional A

Aungue de manera concreta no trabajemos el pensamiento computacional, si que
trabajamos algo bastante similar que seria en habilidades sociales. Por ejemplo
serian los 5 pensamientos. Dentro de esos cinco pensamientos esta el alternativo, el
de medio fin (Qué puedo hacer para llevar a esa final), y después la consecuencia y
la comprobacién. Después de Escuchar lo que me has comentado que seria el
pensamiento computacional en las primeras edades pues creo que esto es algo
parecido y que si se trabaja con ellos.

Todo lo manipulativo les motiva

Realmente nuestras sesiones de aula son muy cortas. Uno prioriza los contenidos.
Entonces al igual yo utilizo la Tablet, la pizarra, pero claro es para que el chico tenga
ese aprendizaje curricular

Que en este caso con el robot, es pensamiento computacional, pero para nosotros
seria lo que trabajamos como funciones cognitivas, es decir, trabaja memoria,
atencion seguimiento de instrucciones. ..

Realmente no es una sorpresa para mi, ya que para ellos todo el tema de materiales
nuevos o aparatos, maquinas... con todo eso los vas a tener motivados porque son
cosas que les gusta. Con materiales asi siempre vas a tener la motivacion asegurada.
Seria enfocado a lo de los 5 pensamientos en relacion a habilidades sociales, o en el
caso de trabajar funciones cognitivas.

La participante 5 suele cansarse en las actividades, cuando trabajo ya lo reconoce se
desmotiva.

A mi me preocupa que el chico rinda en la clase en el aprendizaje de estos
conocimientos. Aprovechar el poco tiempo gue tengo.

El participante 1 y 2, han tenido un nivel superior de comprensién. La participante 5
ha comprendido, pero se ha distraido en varias ocasiones, por lo comentado
anteriormente. Pero de manera general los tres respondieron a la actividad



Referencia concreta | Profesional B
a participantes

En mi caso, los participantes 3, 4 y 7, han presentado una distraccion visual con el
robot, las luces... (Coincide con los tres alumnos de logopedia con edad cognitiva
mas baja) Por tanto la comprensién ha sido menos, de manera contraria la participante
6 ha sido la que ha tenido una respuesta mas positiva a la actividad.

Codificacion de la entrevista:

1. Interés en la robética, de manera general
1.1. FOR
1.2. P.COMP
1.3. ROB.AULA

2. Interesante para los alumnos y alumnas con Sindrome de Down
2.1.

3.1. P.COMP
4. Prioridad de aprendizajes
5. Referencia a participantes concretamente
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