Revista Ibérica de Sistemas e Tecnologias de Informacéao Recebido/Submission: 21/08/2018
Revista Ibérica de Sistemas y Tecnologias de Informacion Aceitagdo/Acceptance: 02/09/2018

Roamer, un robot en el aula de Educaciéon Infantil
para el desarrollo de nociones espaciales basicas

Noelia Bizarro Torres!, Ricardo Luengo Gonzalez!, José Luis Carvalho!
noebizarro87@gmail.com, rluengo@unex.es, jltc@unex.es

! Universidad de Extremadura, Facultad de Educacion-Grupo de Investigacion Ciberdidact, Departamento de
Didactica de las Ciencias Experimentales y Matematicas. Avda de Elvas s/n, 06006, Espana.

DOI: 10.17013/risti.28.14—28

Resumen: El tratamiento de Robotica educativa en Educaciéon Infantil lleva
implicita la iniciacion del pensamiento computacional y el apoyo al desarrollo de
nociones espaciales basicas (delante, detras, arriba, abajo, derecha e izquierda).
Por ello, a través de la presente propuesta didactica desarrollada en el aula se
pretende conocer las diferencias sobre la adquisicion de estos conceptos espaciales
bésicos antes y después de la intervencion con el Robot Roamer. Se ha disefiado
una investigacion de enfoque cualitativo utilizando como instrumentos de
investigacion una prueba vivencial y una prueba de dibujo que han sido adaptadas
a las caracteristicas evolutivas de los nifios de Educaciéon Infantil. Para el apoyo
al analisis cualitativo de datos se ha utilizado el software webQDA. A modo de
conclusion, el trabajo con robotica en Educacién Infantil mejora la adquisiciéon
de conceptos espaciales basicos. Sin embargo, los conceptos derecha e izquierda
siguen siendo los mas complicados de adquirir y asimilar.

Palabras-clave: Robdtica educativa, Educacion Infantil, Nociones espaciales
bésicas, analisis cualitativo, webQDA.

Roamer, arobot in the classroom of Early Childhood Education for the
development of basic spatial notions

Abstract: The treatment of educational robotics in Early Childhood Education
implicitly involves the initiation of computational thinking and support for the
development of basic spatial notions (front, back, robot, right, left and right). Therefore,
through the present didactic proposal developed in the classroom, it is intended to
know the differences in the acquisition of these basic spatial concepts before and after
the intervention with Roamer Robot. An investigation of qualitative approach has been
designed to use as experimental instruments an experiential test and a drawing test
that have been adapted to the evolutive characteristics of children in Early Childhood
Education. To support the qualitative analysis of the data, the webQDA software was
used. By way of conclusion, the work with robotics in Early Childhood Education
improves the acquisition of basic spatial concepts. However, the concepts of the right
and the left remain the most complicated to acquire and assimilate.

Keywords: Educational robotics; children”s education, Spatial notions, webQDA.
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1. Introduccion

El presente trabajo de investigacién resulta de la realizacién de un estudio piloto
previo al proyecto de tesis doctoral “La robdtica educativa como soporte al desarrollo
de nociones espaciales basicas en Educacion Infantil” que se esté llevando a cabo en
el Departamento de Didactica de las Ciencias Experimentales y Matemaéticas de la
Universidad de Extremadura (Espafa). En este estudio piloto nos centramos en la
aplicacion y el tratamiento de datos cualitativos a través del software webQDA (Ferrao,
Marques y Moreira, 2013).

Presentamos una propuesta de intervenciéon educativa para el desarrollo de nociones
espaciales basicas en alumnos de Educaciéon Infantil a través de la utilizacion y
programacion robdtica, concretamente de la utilizacién del Robot Roamer (Valiant
Tecnhonology) en el aula. Para ello, hemos tenido presente todos los aspectos que
influyen en el proceso de ensefianza-aprendizaje y que se plasma a través del trabajo
metodoldgico de aula basada en la EMO - Experimentacion, manipulacion y observacion
(Bizarro, Luengo y Carvalho, 2018).

El proceso de desarrollo de las nociones béasicas lleva implicito el trabajo a través
de una serie de fases paralelas que se encuentran relacionadas con las necesidades
psicoevolutivas de los alumnos de estas edades. Asi, se ha trabajado el desarrollo del
propio esquema corporal y la proyeccion sobre objetos ajenos a nuestro cuerpo, en esta
situacion el objeto fue el robot Roamer.

La obtencion de informacion se hallevado a cabo una recogida de datos antes y después de
la intervencion practica con Roamer mediante una prueba grafica y una prueba vivencial
que se analiz6 con el apoyo del software WebQDA. A través de este proceso de recogida,
tratamiento y analisis de datos comprobamos si existen diferencias significativas al
trabajar en el aula con una metodologia activa basada en la programacion Robotica.

Los resultados obtenidos nos permiten a los docentes tomar decisiones sobre la mejor
opcion metodologica y las herramientas a utilizar en el trabajo diario en el aula, para asi
llevar a cabo una intervencién educativa acorde con las necesidades de los alumnos, su
contexto y las demandas sociales en las que nos encontramos inmersos.

2. Planteamiento del problema y contexto.

La sociedad en la que nos encontramos inmersos demanda profesiones relacionadas con
los avances tecnolégicos y su aplicaciéon en el mundo industrial. Por ello, es necesario
tratar este punto de demanda desde la formacion en los primeros anos, es decir, desde
la Educacion Infantil. Se trata de una nueva forma de alfabetizacién y comunicacién con
los demas y estrechamente relacionada con las habilidades tradicionales de la lectura, la
escritura y las matematicas.

Desde edades tempranas debemos preparar a nuestros alumnos para nuevas profesiones
que actualmente no conocemos pero que seguramente estaran intimamente ligadas con
la robdtica y sus potencialidades. Es necesario favorecer el desarrollo de todas y cada
una de sus capacidades a través de un recurso motivador, globalizador y con multiples
potencialidades educativas que le permita desarrollar su vida laboral y profesional.
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Teniendo en cuenta lo anteriormente expuesto, seguimos la vision de Papert que expone
que “son los ninos los que tienen que educar a los ordenadores no los ordenadores
los que tienen que educar a los nifios” (Papert, 1980, citado por Blikstein, 2013). Por
tanto, la robodtica no deja de ser una herramienta mas en el &mbito educativo, es un
mero recurso que va a ayudar a conseguir los objetivos propuestos y que se encuentra
estrechamente ligada con las necesidades demandas por la alfabetizacién digital.

Ademas, el trabajo con robotica en el aula permite llevar a cabo un enfoque globalizador,
ya que se trata de un recurso que se puede adaptar a muchos tipos de contenidos y
materias. Sin embargo, en el trabajo de investigacion que nos concierne, cabe destacar un
ambito del desarrollo estrechamente ligado con el trabajo de la robotica educativa, el del
desarrollo espacial del nifio. La programacion secuenciada de 6rdenes, la estructuracion
de las mismas y el control de un objeto externo a si mismo como es el robot, dentro de
un espacio determinado, puede ayudar al nino a comprender, afianzar y desarrollar su
orientacion espacial de una manera mas positiva y funcional.

Teniendo en cuenta todos estos aspectos, el objetivo principal de la investigacion consiste
en analizar si el trabajo en el aula con robética educativa mejora la orientacion espacial
del alumno de Educacion Infantil en cuanto a su propio cuerpo y a los objetos externos.
A través de la exploracion de este objetivo se pretende dar respuesta a la siguiente
pregunta de investigacidon ¢Mejoran los alumnos de Infantil la adquisicion de conceptos
espaciales basicos con la utilizacion de robdtica educativa en el aula?

2.1. El1 pensamiento computacional como soporte para el desarrollo
cognitivo en Educacion Infantil.

El nifio de Educacion Infantil se encuentra en el estadio preoperacional (2-7 afios) segin
la teoria de desarrollo de Piaget (Felman, 2007). En esta etapa el nino desarrolla la
funcién simbolica para actuar y comprender el mundo que le rodea, sin embargo, segtin
este autor, no es capaz de desarrollar procesos mentales organizados, formales y logicos.
Por ello, es fundamental trabajar la programaciéon roboética en el aula de Educaciéon
Infantil, ya que ayudaré al nifio a estructurar secuencias y procesos mentales con una
logica funcional y significativa. Este trabajo, que implica resolver problemas, disehar
sistemas y comprender el comportamiento humano, haciendo uso de los conceptos
fundamentales de la informatica, es también defendido por Wing (2006) en el ambito
del desarrollo de um pensamiento computacional.

Para trabajar el pensamiento computacional en el aula infantil es preciso llevar a cabo un
proceso de resolucién de problemas que ayudan al nifio a estructurar su pensamiento y
desarrollar un razonamiento logico. Esta misma competencia se puede aplicar a cualquier
areay etapa educativa, aunque en la etapa de Educacién Infantil cobra mayor relevancia,
ya que a través del desarrollo de estas estrategias se trabajan aspectos cognitivos que
pueden ayudar a superar las limitaciones del pensamiento preoperacional: centracion,
egocentrismo, irreversibilidad, comprensiéon incompleta de la trasformacion.

Las necesidades y caracteristicas del alumnado de estas edades hacen necesaria la
continua motivacion para conseguir un aprendizaje funcional y significativo en el que
el alumno es el principal agente de su propio aprendizaje. De esta manera el alumno
puede extrapolar los contenidos trabajados en el aula a su mundo inmediato y asi
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mantendremos su motivacién constante ya que encontrara sentido a lo aprendido en
el aula. Por ello, a través del trabajo con robdtica en el aula mediante la metodologia
EMO damos respuesta al principio de actividad y juego, por el que el alumno satisface
su curiosidad realizando todo tipo de actividades de observacién y exploracién a través
de las cuales interioriza e incorpora contenidos a su estructura cognitiva.

Otra de las caracteristicas del pensamiento del nifho de Educaciéon Infantil que le impide
desarrollar los contenidos en toda su totalidad es el principio de irreversibilidad, por el
que el alumno es incapaz de volver al inicio de un razonamiento o percibirlo desde algtin
cambio espacial. Por ello se partira del desarrollo de las nociones espaciales de sus propios
ejes corporales, para posteriormente extrapolarlo a objetos de referencia que cambian
su posicion, como el robot Roamer. Este proceso y herramienta ayudara al alumno a
percibir e interpretar su realidad mas inmediata desde una perspectiva mas funcional.

2.2.Robética educativa en el aula.

El trabajo con roboética en Educacion Infantil puede ayudar al desarrollo de nociones
béasicas espaciales referentes al propio cuerpo del nifio y a objetos de su entorno. La
estructuracion de la nocion de espacio cobra fuerza a medida que el nifio desarrolla el
control dindmico y coordinacién de su propio cuerpo, ademés de la toma de conciencia
sobre objetos externos a él.

Manuel Valencia, director de Argan Bot en una entrevista al periédico “El espanol”
(2016) defiende que “con la programaciéon conseguimos estructurar la cabeza para que
se resuelvan los problemas de manera mas logica”. De esta manera, cuando el nifio se
enfrenta a un problema tiene que buscar en su estructura cognitiva para analizar la
situacion y resolver el problema, hitos” que el nifio posee en torno a los cuales establecera
“rutas” para crear el procedimiento de trabajo, y posteriormente elegir el mas idoneo
para la resolucion del problema, asi lo expone la Teoria de los Conceptos Nucleares
(Casas y Luengo, 2011).

Teniendo en cuenta lo anteriormente expuesto, se pueden nombrar algunos aspectos
que justifican nuestro proyecto de investigacion.

« Es de gran importancia analizar el desarrollo del conocimiento y el control del
propio cuerpo referente a la orientacion espacial de los nifios de Educacion
Infantil utilizando programacion roboética a través de Roamer.

« Analizar y observar si existen diferencias en los resultados extraidos antes
y después de la intervencion educativa para comprobar si existen diferencias
significativas que nos permitan tomar decisiones para mejorar el proceso de
ensefnanza-aprendizaje.

« Cabe destacar la contextualizacion legislativa de la utilizacion de robética dentro
del aula. Para ello, Roamer se integrara como una herramienta que ayudara a
potenciar en el alumno el desarrollo espacial como aspecto principal y otros
contenidos secundarios relacionados con todas las areas del curriculum oficial
de Educacion Infantil en nuestra Comunidad Auténoma de Extremadura,
Decreto 4/2008 de 11 de Enero, por el que se establece el curriculo de Educacion
Infantil para la Comunidad Auténoma de Extremadura.
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o Através del trabajo en el aula se facilita a los alumnos un enfoque globalizado
(Alsina, 2012) como principio esencial para la practica educativa en Educacion
Infantil. Asi a través de la robdtica educativa se trabajan contenidos de diversa
indole: matematicos, lenguaje, observacion del entorno, socializacion, etc.

» Ademas, cabe destacar el principio de juego y motivacién que proporciona el
trabajo con robotica educativa dentro del aula. Es un aspecto intimamente
ligado a las necesidades de aprendizaje de los ninos de estas edades. Asi se parte
siempre de los centros de intereses de los alumnos.

2.3.Proceso de evaluacion en educacion infantil.

La evaluacion del proceso de aprendizaje es fundamental, ya que ofrece datos acerca
de desarrollo y adquisicién de nuevos conocimientos. Se destaca la siguiente definicion
de evaluacion (Lopez-Pastor, 2017) “es aquella actividad de aprendizaje que se evalaa
para comprobar los conocimientos, capacidades y competencias que se van adquiriendo,
asi como los requisitos y condiciones que debe cumplir”. Utilizar un instrumento y una
herramienta adecuada para el anélisis de datos es muy importante. En la etapa en la
que se desarrolla el presente estudio, Educacion Infantil, se debe tener muy presente las
caracteristicas de los alumnos para desarrollar la actividad de evaluacion.

Ademas hay que tener en cuenta que la evaluacion también forma parte del proceso de
ensefianza y aprendizaje y es necesario plantearla como una experiencia formativa. Asi,
un proceso de evaluacion vivencial favorece la implicaciéon del nifio y es coherente con la
metodologia de trabajo empleada en la etapa de Educacion Infantil.

En un proceso de investigacion la mejor técnica de recogida de datos para una evaluacion
vivencial es la filmaciéon de iméagenes y videos sobre la ejecucion de la actividad por
parte de los alumnos. Asi se puede analizar detenidamente los logros conseguidos y
los errores cometidos, tanto por los alumnos como por el docente. De esta manera, se
obtiene informacion practica sobre los aspectos positivos que deben mantenerse y los
aspectos negativos que deben reforzarse o modificarse.

2.4.Tratamiento de datos cualitativos: Software WebQDA.

El software WebQDA, elegido para apoyar el tratamiento y anélisis de datos, permite
realizar todas las tareas que conlleva el tratamiento de datos en nuestra investigacion:
organizacion, categorizacion y anélisis de los mismos (Costa, Faria y Reis, 2016).

webQDA es un software que ha sido creado por la empresa Micro 10 y Ludomedia en
colaboracion con la Universidad de Aveiro (Neri de Souza, Costa, Moreira, Neri de Sousa,
2013). La version en castellano fue desarrollada con el apoyo del grupo de investigacion
CiberDidact de la Universidad de Extremadura (Espana). Se trata de un software
especifico destinado a la investigacion cualitativa en general que possibilita el analisis
de datos cualitativos (textos, graficos, imagenes, videos). Ademas es una herramienta
que permite editar, almacenar y organizar documentos, donde se puede crear categorias,
codificar, controlar, filtrar, investigar y consultar datos de investigacion.

El principal motivo de la eleccion del software WebQDA para el tratamiento de datos es
que permitelaincorporacion de fuentes de diversa indole: textuales, graficas, sonoras, etc.
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Al trabajar con alumnos de Educacion Infantil, las pruebas disefiadas son muy graficas y
este software permite trabajar con ellas de manera muy facil y organizada. Ademas, cabe
resaltar la facilidad de organizacion de los datos de investigacién a través de sistemas
de categorias. El hecho de poder compartir el proyecto con otros investigadores resulta
muy util para potenciar el trabajo colaborativo (Costa y Reis, 2017).

3. Metodologia

En referencia al objetivo planteado y la pregunta de investigacién, en este estudio se
utiliza el método cualitativo basado en instrumentos de recogida de datos por observacion
directa del profesor y por andlisis a través del software webQDA.

3.1. Muestra

La selecciéon de la muestra fue obtenida por un muestreo no probabilistico por
conveniencia. Los criterios de seleccidon que se tuvieron en cuenta para la investigacion
fueron los siguientes:

+ 1grupo de alumnos escolarizados en 5 afios de Educacion Infantil.

+ Los alumnos seleccionados deben tener desarrolladas una serie de contenidos
bésicos conocer nameros, algunas letras, colores, etc.

« Los alumnos deberan asistir con continuidad al colegio para llevar a cabo una
investigacion continta.

Se trat6 de encontrar una muestra, que cumpliendo los anteriores criterios, fuera
accesible para la investigadora, ya que es tutora del grupo. La muestra elegida se ha
determinado a partir de los alumnos de Educacion Infantil de 5 afios del CEIP Ntra. Sra.
de Chandavila de localidad de La Codosera (comunidad de Extremadura — Espafia). Se
trata de un grupo de 7 alumnos con caracteristicas y motivaciones diferentes pero con
un buen nivel de desarrollo cognitivo. Cabe destacar la participaciéon en el grupo de un
nifio con Necesidades Educativas Especiales.

De los 7 participantes que asisten habitualmente al colegio, todos participaran
activamente en la investigaciéon ya que sus padres han expresado su previa
autorizacion por escrito. Es un grupo muy pequefio que permite un tratamiento muy
individualizado.

3.2.Fases y temporalizacion

En referencia a las fases de la investigacion, el estudio comenz6 con una fase inicial
de recogida de datos y disefio de la investigacion. La intervencion practica ha tenido
una duracion de 3 meses desde finales de Noviembre hasta principios de Febrero.
Posteriormente a esta intervencion practica se llevo a cabo la fase final de tratamiento de
datos. Debido a las caracteristicas de la metodologia de trabajo empleada en Educacion
Infantil, delimitar la temporalizaciéon en nimero de sesiones especificas es complicado,
ya que el trabajo se realiza desde una perspectiva globalizadora donde los contenidos
se encuentran interrelacionados constantemente. Por esta caracteristica se define el
siguiente plan de trabajo:
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Fases Numero de sesiones Descripcion

Evaluacion inicial | 2 Dibujo' y Evaluacion Vivencial*

Actividades Actividades combinadas de robdtica educativa
prdcticas 34 Sesiones concretas y Sesiones y psicomotricidad y contextualizadas en

con Robot puntuales contextualizadas en los el aula, por ejemplo. En la asamblea diari
Roamer y de contenidos y necesidades del grupo. | el protagonista del dia resolvera un reto
Psicomotricidad propuesto: dirigir a Roamer hacia la letra “L”.
Evaluacion final | 2 Dibujo? y Evaluacion Vivencial?

Tabla 1 — Temporalizacion de la investigacion.

3.3.Instrumentos utilizados

Los instrumentos de obtencion de datos que se han utilizado han sido seleccionados
y disefiados teniendo en cuenta las caracteristicas de los participantes y de la propia
investigacion. A continuacion se describe cada instrumento seleccionado, su justificaciéon
y proceso de aplicacion en nuestra investigacion.

3.3.1. Evaluaciéon Vivencial.

Esta actividad consiste en que el alumno identifique una parte determinada del cuerpo
de su compaiiero referente a los conceptos en estudio: delante-detras; arriba-abajo;
derecha-izquierda. Esta identificacion se realiz6 tendiendo presente las posiciones
corporales mas habituales: de frente, de espaldas y tumbado. Uno de los alumnos
hizo la funcién de maniqui (no podia moverse ni decir nada a su companero), que fue
cambiando para permitir la participaciéon de todos. Otro companero colocaba pegatinas
de un color determinado en la parte del cuerpo del maniqui que indicaba el docente.

Esta evaluacion vivencial se llevd a cabo para conocer si el alumno es capaz de diferenciar
los conceptos que se van a trabajar en un cuerpo ajeno al propio. Ademas, se cambia la
posicion del cuerpo del maniqui para comprobar esta misma adquisicion en diferentes
ejes de referencia: de frente, de espaldas, horizontal. La valoracion se registré a través
de fotografias de los maniquis al finalizar la colocaciéon de gomets para comprobar los
resultados positivos y negativos.

La distribucion de gomets de colores por concepto identificado es la siguiente:

Delante Detras Arriba Abajo Derecha Izquierda

Tabla 2 — Distribucién de colores por concepto a identificar en la prueba vivencial.

3.3.2. Evaluacién por dibujo.

Alos alumnos se les presentd un dibujo ya planteado que tenian que colorear siguiendo
unas instrucciones. Se trata de un dibujo en el que podemos observar diferentes ninos
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en distintas posiciones corporales en el que su eje corporal no es igual al eje normal de
referencia (de pie). Estos nifos estian jugando a diferentes juegos y se observan objetos
que los participantes deberan identificar y resolver de la mejor manera. Las indicaciones
son las siguientes:

« Maria est4 jugando a la Rayuela: colorea de verde oscuro el arbusto que esta a
la DERECHA de Maria y de verde claro el arbusto que esta a la IZQUIERDA de
Maria.

« Paula no juego a la Rayuela, dibuja una pelota DELANTE de Paula.

« Dibuja un arcoiris DETRAS de los arbustos.

e Pedro hace la voltereta, rodea de color rojo la parte de ARRIBA de su cuerpo y
de color azul, la parte de ABAJO de su cuerpo.

Figura 1.- Prueba de evaluacioén de dibujo.

3.4.Procedimiento de analisis

Posteriormente a la recogida de datos con los dos instrumentos empleados, se llevo a
cabo el anélisis de datos con el apoyo del software WebQDA. Primero, se introdujeron y
se describieron los iméagenes en las fuentes para después se codificaren en funcion de las
categorias previamente definidas.

El procedimiento de anélisis se llevo a cabo a través anélisis cualitativo de las pruebas de
identificacion de conocimientos previos enla evaluacioninicial y delas pruebas de evaluacion
del final del proceso, basado en las matrices de resultados generadas por webQDA.

4. Actividades realizadas
De acuerdo con la metodologia planteada se desarrollaron las siguientes actividades:

1. Primera fase: Diseno de la investigacion. En esta fase se plante6 el problema
que se pretendia resolver. Ademas se eligieron los conceptos espaciales que se
pretendian trabajary evaluar en los alumnos, se disefi6 la investigacion y también
se programo el proyecto de intervencion en el aula basado en la aplicacion de
actividades con robotica educativa y actividades corporales.

2. Segunda fase: Evaluacion inicial'. Se llevo a cabo la prueba de evaluaciéon
vivencial (figura 2) y de dibujo (figura 3) justo antes de comenzar con el trabajo
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en el aula. Esta evaluaciéon permitié conocer los conocimientos previos que
tienen nuestros alumnos en referencia a los contenidos que vamos a trabajar.

Figura 3.- Prueba de dibujo en evaluacion inicial.

3. Tercera fase: Intervencion en el aula. La intervencion en el aula se llev) a cabo
en el nimero de sesiones programadas inicialmente. Por un lado, se trabaj6o
en el aula con robdtica educativa contenidos de distintas areas (Figura 4),
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doénde se presentaba el contenido de manera globalizada, aprovechando todas
las potencialidades de esta herramienta. Y por otro lado, se han desarrollado
actividades de psicomotricidad basicas (Figura 5) que complementan las
actividades con robdtica y que estan relacionadas con los conceptos a trabajar.

Figura 5 — Actividades en el aula de psicomotricidad.

4. Cuarta fase: Evaluacion final?. Justamente después de la intervenciéon en
el aula con robética educativa y actividades de psicomotricidad se repiti6 la
evaluacion vivencial y la prueba de dibujo. Se pretende observar si existen
diferencias significativas con respecto a la evaluacion inicial.

5. Quinta fase: Tratamiento de datos a través del software webQDA. En esta fase
se llevo a cabo varias tareas secuenciadas:

— Transferencia de datos a webQDA: se incorporaron copias digitalizadas de las
dos pruebas. En el caso de la prueba vivencial son fotografias y en el caso de la
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prueba de dibujo es el propio dibujo el que se incorporo a las fuentes internas
del software. A través de webQDA se han sefialado aquellos puntos referentes a
los contenidos estudiados y se ha descrito su resolucion.

webODA L

Fuentes Internas - P.vivencial Vertical Espalda PRETEST ' Alejandro Vertical Espaldas

Fuentes Internas

Fuentes Bxternas

Notas

@ codificar
NOMBRE REFS  FUEN
Cédigos Libres
Cédigos Arbol
5) Enproceso
) En proceso de Identificar Derecha

#) En proceso de identificar Izquierda

#) En proceso de identificar Detrés

7) En proceso de identificar Arriba

Descripcién Giesiica Viotincadol B #) En proceso de identificar Abajo

0 0
0 0
0 0
1 1
2 2
#) En proceso de identificar Delante 0 0
4 4
H 5
8 8
3 2

) A
[l Aeiendro no identifica la parte de arriba del cuerpo de su compafieroc  29/01/2018 23:04 20/01/2018 23:04 i

on un gomet negro en eje vertical de espaldas. Aunque coloca el gomet ) Identifica Derecha 39 3
de media cintura para arriba, no es la parte més arriba del cuerpo de su

(#) Identifica zquierda 38 38
compafiera, Intenta utilizar los ejes corporales del cuerpo de su compafi
v 7) Identifica Delante 55 55
ero. Delimita el cuerpo de su compafiera al baby de trabajo.
#) \dentifica detrés 51 51
[l Hiejancro noidencica ta parte de abajo del cuerpo de su compafiera co 29/01/2018 23:04 20/01/2018 23:04
#) Identifica Abajo 45 a4
nun gomet azul en eje vertical de espaldas. Aunque coloca el gomet de
media cintura para abajo, no es la parte més arriba del cuerpo de su co &) \dentifica Arriba a a“
mpaiiera. Intenta utilizar los ejes corporales del cuerpo de su compafier Ervores 2 1

o. Delimita el cuerpo de su compaiiera al baby de trabajo.

Figura 6 — Tratamiento de datos con el software webQDA.

— Creacion del sistema de categorias: Posteriormente se credé un sistema de
categorias para categorizar las respuestas de los alumnos. Las categorias se
encuentran relacionadas con los 6 conceptos que se estan evaluando y el proceso
de adquisicion de los mismos.

— Consulta de datos: Se llevo a cabo las consultas pertinentes para la obtencién de
resultados que se presentan en el siguiente apartado.

PROYECTO PILOTO ROAMER

Matrices ' Resultados Prueba vertical de espalda

~ Fuentes PoF | Fuentes |

Fuentes Externas ) =
Aitor Ver. Espa... | 1 1 1 1 1 1
Notas AlejandroVer.... | 1 1 1 1 1 1
v Codificacién Daniel Ver. Esp... 0 0 1 1 1 1
IreneD.Ver.E.. |1 1 1 1 1 1
~ Consulta
a IreneT.Ver.Es... | 1 1 a i) 1 1
Palabras mas Frecuentes
Lidia Ver. Espal... 1 1 1 1 1 1

i

Fuentes Internas

Blisqueda de Texto
Matrices

Buisqueda de Codificacion

Figura 7 — Consulta de datos para la obtencion de resultados con el software webQDA.
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5. Resultados

A continuacién se exponen los resultados separados en las distintas pruebas que se
llevaran a cabo teniendo en cuenta la comparativa de los momentos iniciales (pretest) y
finales (postest) de su aplicacion.

Prueba Vivencial (vertical de
frente)

8

6 7 7 7

4. 6 6

5 | = PRETEST

0 _j 1 POSTEST
‘\’b R <2 ‘Jb" \o

oz‘zg \@.\'\ ¢ o?>'°° & &

Figura 8 — Resultados de prueba vivencial de frente pretest y postest.

En la Figura 8 se pueden observar los resultados de la prueba vivencial de frente. En
la prueba inicial, los alumnos mostraban mayores dificultades en la identificacion de
izquierda y derecha, pero en la prueba final se puede observar como en su mayoria
han superado esas dificultades. Cabe destacar la dificultad de esta prueba ya que estan
identificando la izquierda y derecha en posicion espejo, es decir en una posicion contraria
a la de su propio cuerpo.

Prueba vivencial (Vertical
de espalda)

M Vertical de
espalda (pretest)

OoON B O

Verticalde
& espalda (postest)

@ @ & 1 O
& &P

&
4 “& 2
SR

& 9 v

Figura 9 — Resultados de prueba vivencial de espalda pretest y postest.

RISTL N.° 28,09/2008 25



Roamer, un robot en el aula de Educacién Infantil para el desarrollo de nociones espaciales basicas

En la Figura 9, referente a la prueba vivencial vertical de espalda, los alumnos han
mejorado la identificacion de todos los conceptos excepto el concepto de izquierda y
derecha, que sigue siendo el més complicado.

Prueba vivencial
(horizontal)

™ Horizontal
(pretest)

O N B O

Horizontal
(postest)

Figura 10 — Resultados de prueba vivencial horizontal pretest y postest.

En la Figura 10, relativa a la prueba vivencial horizontal, se observa como ha mejorado
significativamente la correcta identificaciéon de los conceptos que se piden a los alumnos.
Cabe destacar que en posicion horizontal si han sido capaz de identificar la derecha y la
izquierda de su compaifiero.

Prueba de dibujo

B Dibujo (pretest)

Dibujo (postest)

ORLPNWRAULONO®

Figura 11 — Resultados de prueba de dibujo inicial y final.
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En la figura 11 se observan los resultados obtenidos de la prueba de dibujo. Los alumnos
inicialmente presentaban problemas para la identificacion de la derecha y la izquierda
y también en arriba y abajo por la posicion de la figura en la que tenian que identificar
estos dltimos conceptos (Pedro de la prueba de dibujo). Sin embargo, en la evaluaciéon
final se ha podido observar cémo los alumnos mejoran la identificaciéon de todos estos
conceptos, aunque siguen teniendo dificultades para identificar el concepto abajo.

6. Conclusiones y sugerencias

El trabajo con robdtica en el aula mejora la adquisicion de conceptos espaciales basicos
en alumnos de educacion infantil y ayuda al nifio a adaptarse a las caracteristicas de
pensamiento irreversible que defiende Piaget en Feldman (2007). Sin embargo, se debe
tener presente que los conceptos de derecha e izquierda son los mas complicados para
estos alumnos, ya que en todas las pruebas realizadas se observa las dificultades que
tiene el alumno para su identificacion. Por ello se propone incidir mas en las actividades
de la intervencion en el aula sobre estos conceptos (Bizarro, Luengo y Carvalho, 2018).

En referencia a las cuestiones especificas planteadas, se ha llevado a cabo la observacion,
analisisy conclusiones sobre las diferencias entre las pruebas aplicadas en los dos momentos
derecogida de datos. Ademéas también se ha disefiado un proyecto de intervencion educativa
con materiales manipulativos y actividades atractivas para el alumnado referente a la
robotica educativa en el aula y psicomotricidad, respetando el principio de globalizacion,
motivacion y juego. Los alumnos han trabajado favorablemente en el aula con el material
elegido. Se mostraban motivados y participativos en todas las actividades, por ello el
trabajo con robética en el aula es muy positivo, ya que mantiene motivado al alumno y
favorece la aplicacion de estrategias de resolucion de problema. A través de este proceso se
ha trabajado el desarrollo del “Computational Thinking” (Wing, 2006).

El equipo de investigacion ha valorado muy positivamente el aporte de la metodologia
cualitativa y el enfoque metodolégico de la misma, considerando también que el uso del
programa de analisis cualitativo webQDA facilit6 extraordinariamente la organizacion
y estructuracion de las fuentes extraidas de las pruebas de evaluacion, la codificacion e
interpretacion de los datos, asi como la consecucién de conclusiones.

Como perspectiva de desarrollo futuro plantease la comparacién de estas dos pruebas de
evaluacion con otras que permitiran triangular la obtencion y anélisis de datos y resultados
a partir de diferentes instrumentos. Este estudio sera replicado aplicando un test estandar
que evaltie los conceptos trabajados y utilizando la técnica de Redes Asociativas Pathfinder
(Casas, Luengo y Godinho, 2011) para analizar la estructura cognitiva de los alumnos,
antes y después de las intervenciones en el aula. En concreto, se pretende comprobar si
los resultados de la prueba estandar y de la prueba de Redes Associativas Pathinder (entre
el grupo experimental y el grupo de controlo antes y después de la intervenciéon en el
aula con roboética educativa) son significativos y se complementan o presentan resultados
dispares con los registros de observacion realizados durante o estudo piloto.

En base a las conclusiones alcanzadas y las limitaciones propuestas se sugiere la réplica
del estudio con una muestra mas amplia y observando diferencias frente a la utilizaciéon
de una metodologia tradicional en el aula, es decir, sin la utilizacién de actividades
robotica por un grupo de control.
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