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Resumen

En el presente documento de investigacion se muestra el
desarrollo de una aplicacion implementada en el robot
humanoide NAO H25, utilizando la metodologia de Analisis,
Disefio, Desarrollo, Implementacion y Evaluacion (ADDIE).
Actualmente en la mayoria de las instituciones publicas de
educacion basica, no se cuenta con tecnologia robdtica, que
el docente utilice para la ensefianza de un tema en particular.
La finalidad de la aplicacion es que funcione como un recurso
didactico, con el cual profesores y alumnos de educacion
basica puedan recurrir como forma de apoyo para la
ensefianza de la operacion multiplicacion, dicha aplicacion es
capaz de hacer que el robot NAO H25 explique la operacion
multiplicacion de forma aritmética y que realice su
comprobacion por medio del método maya. Cuando la
aplicacion se implementa en el robot NAO H25, este funge
como capacitador en el tema de multiplicaciones, siguiendo
una secuencia didactica como forma de apoyo para el
desarrollo de la explicacion. Por el momento se realizaron
pruebas en un grupo de 32 estudiantes de la carrera de
Ingenieria en Computaciéon de este centro universitario.
Donde se encontrd que el 94% se le hizo interesante que el
robot fungiera como capacitor. EI 97% le gustaria que se
realizaran mas aplicaciones de este tipo para el aprendizaje de
otros temas. El desarrollo de la aplicacién es con el motivo de
obtener un aprendizaje significativo en los alumnos de tercer
afio de educaciéon bésica, fomentando el interés por la
tecnologia.

Aplicaciéon, Aprendizaje significativo, Método maya,
Robot NAO H25

Abstract

This research document shows the development of an
application implemented in the humanoid robot NAO H25,
using the methodology of Analysis, Design, Development,
Implementation and Evaluation (ADDIE). Currently, in most
public institutions of basic education, there is no robotic
technology that the teacher uses for teaching a particular
subject. The purpose of the application is that it works as a
didactic resource, with which teachers and students of basic
education can use as a form of support for the teaching of the
multiplication operation. This application is capable of
making the NAO H25 robot explain the multiplication
operation in an arithmetic way and carry out its verification
by means of the Mayan method. When the application is
implemented in the NAO H25 robot, it acts as a trainer in the
topic of multiplications, following a didactic sequence as a
form of support for the development of the explanation. For
the moment, tests were carried out on a group of 32 students
of the computer engineering degree at this university centre.
Where it was found that 94% were interested in the robot
acting as a capacitor. 97% would like more applications of
this type to be made for learning other subjects. The
development of the application is with the motive of
obtaining a significant learning in the students of third year
of basic education, fomenting the interest by the technology.

Application, Mayan Method, Robot NAO H25,
Significant learning
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Introduccion

La robdtica es una ciencia perteneciente a la
tecnologia, donde se estudia y desarrollan
maquinas capaces de desempefiar una tarea por
si misma. Algunas de las ciencias que son
utilizadas en la robotica son: Informatica,
Electronica, Mecénica, Algebra, Autématas
programables, Maquinas de estados, entre otras
ciencias mas.

Con la robdtica podemos realizar
trabajos o0 acciones de una manera mas sencilla,
de igual forma ayuda a la educacion por medio
de la robdtica educativa. A través de la robdtica
educativa y el uso de referentes pedagdgicos y
didacticos, es posible apoyar los procesos de
ensefianza y aprendizaje de la comunidad
académica, con herramientas tecnoldgicas
(Pinto, Barrera & Pérez, 2010).

La ciencia de la robdtica no solo se usa
para beneficios del sector industrial y de los
servicios, también se utiliza en las aulas de clase,
posibilitando la elaboracién de novedosos
ambientes para el aprendizaje.

El origen del término robot proviene de
la palabra checa “robota” que significa trabajo,
en 1921 el dramaturgo checo Karel Capek
introdujo el término robot en su obra “R. U. R.
Rossum’s Universal Robots” en donde nos habla
acerca de una fabrica que construye maquinas
con apariencia humana para llevar acabo cierto
tipo de tareas. Una mejor definicion es la que nos
proporciona la RIA (Robot Institute of América)
la cual establece que un robot es una maquina
manipuladora, multifuncional, reprogramable,
disefiado para mover material, herramientas o
algin otro dispositivo por medio de
movimientos programados para la ejecucion de
un cierto tipo de tareas.

Un robot humanoide o androide es una
méaquina antropomorfica capaz de imitar las
funciones bésicas del ser humano tales como
caminar, hablar, ver, recolectar, limpiar y
trasladar objetos (Reyes, 2011, P. 10).

El robot NAO H25 pertenece a la gama
de robots humanoides de la empresa Aldebaran
Robotics, su funcionamiento es de manera
autonoma o tele-operada desde un puesto de
programacion.
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Cuenta con 25 grados de libertad,
permitiendo movimientos, posee modulos de
software  embebidos que  permite el
reconocimiento de voz y de texto a voz, de igual
manera tiene bocinas y microfonos, para la
deteccion de formas utiliza 2 camaras, tiene la
habilidad de comunicarse por medio de LED’S.
Posee un alto grado de interaccion al incluir
inteligencia artificial, esto le permite reconocer
y aprender cualquier rostro u objeto, haciendo
posible la interaccion Humano-Robot.

Omnidireccional es la capacidad con la
gue cuenta un robot para moverse en cualquier
direccion. El software embebido es un pequefio
sistema que procesa informacién en tiempo real,
se usa para cubrir una necesidad especifica.

La programacion para el robot se usa
para introducir una serie de instrucciones
necesarias en su sistema de control, para que
pueda realizar tareas de forma predeterminada,
para la programacién del robot hay formas
distintas de hacerlo, como son: programacion
guiada o directa y programacion textual o
indirecta.

Programacion guiada o directa: en este
tipo de programacién el usuario interviene de
forma directa, ya que ejecuta manualmente cada
uno de los movimientos que realiza el robot,
cada movimiento que se realiza se almacena en
la memoria del robot, dando la posibilidad de
repetirlos posteriormente, es una forma fécil de
programar el robot, pero con la inconveniencia
de no tener en cuenta las variaciones del entorno.

Programacion textual o indirecta: esta
forma de programacion se realiza con la ayuda
de lenguajes de programacion como Python,
C++, Java, entre otros lenguajes mas. El fin de
estos lenguajes es formar un conjunto de
instrucciones, que se guardara en la memoria del
robot, para que posteriormente  estas
instrucciones sean ejecutadas por el robot. Con
esta forma de programacion es posible realizar
operaciones complejas y se puede tener en
cuenta las variables del entorno.

Como definicion de aprendizaje
podemos mencionar que son procesos por los
cuales se pueden modificar habilidades,
destrezas, conductas o ideas por medio de
resultados de estudios, experiencias,
razonamiento u observacion, todo cambio es
duradero por medio de la practica del

conocimiento.
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La enseflanza es la practica de
actividades que llevan a los alumnos a conocer,
aprender e instruir en su aprendizaje de nuevas
habilidades (Anénimo, sf).

El aprendizaje significativo es el proceso
por el cual una persona recolecta la informacion,
la selecciona, organiza y establece relaciones
con el conocimiento que ya se tenia
anteriormente. Esta forma de aprendizaje se da
cuando el nuevo contenido se relaciona con
experiencias vividas y otros conocimientos
adquiridos. Cuando se produce el aprendizaje
significativo, los modelos mentales creados a
través del tiempo y la experiencia determinan el
como veremos la informacion y el como la
iremos gestionando (Alvarez, 2016).

La estrategia didactica es el proceso por
el cual el docente elige las técnicas y actividades
que puede utilizar con el fin de alcanzar los
objetivos propuestos, de fomentar el auto
aprendizaje interactivo y el aprendizaje
colaborativo de los alumnos (Velasco, 2010).

El recurso didactico es un material de
cualquier tipo que es utilizado para el proceso de
la ensefianza, este tiene el objetivo de facilitar la
ensefianza al profesor y para el alumno tiene la
intencion de que adquiera nuevo conocimiento
de forma duradera.

El desarrollo e implementacion de la
aplicacion en el Robot NAO H25 para la
enseflanza y comprobacion de la operacion
multiplicacion con el método maya, se realiz6
con la ayuda de la metodologia de Analisis,
Disefio, Desarrollo, Implementacién  y
Evaluacion (ADDIE). Esta metodologia es
utilizada como base para el disefio instruccional,
consta de 5 etapas, cada fin de una etapa es el
inicio de la siguiente. El disefio de este recurso
didactico con esta metodologia, tiene como
objetivo que los objetos de ensefianza sean
claros, de facil comprension y generen en los
alumnos de educacion basica aprendizajes
significativos.

Actualmente en la mayoria de las
instituciones publicas de educacién basica, no se
cuenta con tecnologia robdtica que el docente
utilice para la enseflanza de un tema en
particular.
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Por tal motivo se desarrollo e
implemento la aplicacion en el Robot NAO H25
para la ensefianza y comprobacion de la
operacion multiplicacion con el método maya, se
realizd6 con la ayuda de la metodologia de
Anélisis, Disefio, Desarrollo, Implementacion y
Evaluacion (ADDIE), esta metodologia es
utilizada como base para el disefio instruccional,
consta de 5 etapas, cada fin de etapa es el inicio
de la siguiente.

Se realizaron pruebas en un grupo de 32
alumnos de la carrera de Ingenieria en
Computacién del Centro Universitario UAEM
Valle de Chalco. El disefio de este recurso
didactico con ayuda de esta metodologia, tiene
como objetivo que los objetos de ensefianza sean
claros, de facil comprension y generen en los
alumnos de educacion bésica aprendizajes
significativos.

Metodologia

Como apoyo para el desarrollo de la aplicacion
se utiliz6 la metodologia ADDIE, en este
apartado se describen cada uno de los elementos
de dicha metodologia:

Analisis

Uno de los principales problemas que se
presentan en la materia de matemaéticas (en
educacion baésica, tercer afio de primaria), se
encuentra cuando los alumnos comienzan a
aprender a multiplicar, basandose en el libro de
Desafios Matematicos (2014) de tercer afio de
primaria, se encuentran temas (Bloque I, del
tema 6 al tema 10) en donde se muestra a los
alumnos ejemplos de memorizacion de
productos  (multiplicaciones) de algunos
numeros (SEP, 2014).

Tomando en cuenta lo anterior el proceso
de enseflanza-aprendizaje de las
multiplicaciones es por medio de la
memorizacion de las tablas de multiplicar (las
méas esenciales son del 1 al 10), con ello se
realizan ejercicios para reforzar lo aprendido por
los alumnos. El libro de Desafios Matematicos
incorpora ejemplos y ejercicios que ayudan al
alumno en su aprendizaje (SEP, 2014).
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A medida que se avanza en el tema de las
multiplicaciones podemos detectar que uno de
los problemas mas dificiles de enfrentar es
cuando la complejidad de la multiplicacion va en
aumento, presentandose ejercicios o problemas
de mas digitos en una o en ambas partes de la
multiplicacion (multiplicando y multiplicador),
con esto es mas facil que los alumnos se
confundan y puedan hasta equivocarse.

En ese momento es donde actia NAO
H25 para ayudar a los alumnos a aprender a
multiplicar y comprobar sus resultados, esto se
realiza por medio de una clase que es impartida
por NAO H25. La forma en que se comprobaran
los resultados es por medio del método maya,
mismo que sirve como un auxiliar a la hora de
hacer multiplicaciones.

El método de la multiplicaciébn maya
consiste en la colocacion de lineas rectas
paralelas y perpendiculares, donde cada digito
indica el numero de rectas que seran
representadas, una de las ventajas es que no es
necesario saber alguna de las tablas de
multiplicar. La caracteristica principal de este
método es que se realiza un analisis de forma
visual, de igual forma se pone en préctica la
habilidad para realizar sumas (Porras & Monge,
2012). A continuacion, se describe el
procedimiento:

Como primer paso, “se toma el primer
namero (multiplicando) y se ponen tantas rayas
verticales como la cantidad de digitos tenga el
namero” (Ver Figura 1).

12 X 21 = 252

ok P

)
MULTIPLICANDO -> 12

Figura 1 Representacién del multiplicando, método maya
Fuente: Elaboracion propia (2019)
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Para la parte del multiplicador “Se hace
el mismo procedimiento del paso anterior,
haciendo tantas rayas de forma vertical opuestas,
a las del multiplicando segun la cantidad de
digitos tenga el naimero” (Ver Figura 2).

12 X 21 = 252

!
MULTIPLICADOR -> 21

Figura 2 Representacion del multiplicador, método maya
Fuente: Elaboracién Propia (2019)

Para obtener el resultado se marcan las
intersecciones de las lineas  creadas
anteriormente, sumando cada una de las
intersecciones de derecha a izquierda, en caso de
que la suma sea mayor a 10, se anota el valor de
la unidad en el valor de la decena, tal y como se
realiza en la forma tradicional de multiplicar, por
altimo, el resultado se anota de izquierda a
derecha (Ver Figura 3).

2 2
5
2952
Figura 3 Representacién del producto o resultado, método

maya
Fuente: Elaboracién Propia (2019)

Disefo

Para la elaboracién de la aplicacion incluyendo
movimientos y dialogos que efectia el robot
NAO H25, se inici6 por el modelado de una
secuencia didactica (Ver Tabla 1), esta funciona
como base para el desarrollo del contenido de la
clase.
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Secuencia Didactica
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Asignatura

Matematicas bésicas 3 (educacion
primaria).

Implementacién de

multiplicacion.

una aplicacién con el robot NAO H25

para la ensefianza y comprobacién de la operacion

Finalidad

Que el alumno aprenda a multiplicar y
realice la comprobacién del resultado
por medio del método maya, todo por
medio de la clase impartida por el robot
NAQO H25.

Propésito

Que el robot NAO H25 imparta una
clase a los alumnos, explicando una
forma de comprobar resultados
obtenidos de la multiplicacion (método
maya), de tal forma que los alumnos
comprendan y puedan realizar un
ejercicio de dicho método.

Duracion

Se realizara en una sola sesion, en un
tiempo maximo de 1 hora.

Tema general Ensefianza  de la  operacion
multiplicacién y su comprobacion por
el método maya.

Explicacion por medio del robot NAO
H25 sobre una forma sencilla de
realizar la comprobacién de resultados
de una multiplicacién.

Linea de la secuencia didactica:

Apertura -

Contenidos

Presentacion del robot NAO
H25 y los motivos de la
sesion.

Explicacion de la operacion

multiplicacion.

—  Ejemplo de una
multiplicacion.

—  Predmbulo sobre el método
maya y solucion al ejemplo
anterior por medio de este
método.

— Los alumnos realizan un
ejercicio y muestran
resultados con  ambos
métodos  (aritmético vy
maya).
Resolver dudas a profesor y
alumnos sobre el tema
explicado.
—  Aplicacion de encuestas a los
alumnos y evaluacion de los
productos de aprendizaje.
La evaluaciéon se realizard
por medio de un ejercicio
préctico junto con el llenado
de una encuesta donde
indiquen los alumnos que les
parecio la actividad.

Desarrollo -

Cierre -

Producto de -
aprendizaje

Tabla 1 Secuencia didactica empleada para la clase
Fuente: Elaboracion Propia (2019)

Tomando como referencia el contenido
de la secuencia didactica, se realizé un diagrama
de flujo que deje ver a detalle la programacion
textual y guiada de la aplicacién, permitiendo
observar que es lo que realizara el robot NAO
H25 para impartir la clase (Ver Figura 4).
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Habla y Actia:
Presentacion de Explicadén de la
NAQ con los > operacion
alumnos multiplicacidn de
forma aritmética
A 4
Hablay Actia Habla y Actia
Solucidn al Habla y Actia Solucion de un
ejemplo anterior j« Preambulo del f«¢— ejemplo de
por método método maya multiplicacion de
maya , forma aritmética
Se entendi6
Si
A 4
Habla y Actia =
Aplicacién de un :ralb(;a ){ Ac?uz
ejercicio de 2| de 2 Vast,
forma aritmetica >lagaceaeno
A alos alumnosy
y por método P
maya et

Figura 4 Diagrama de flujo de la programacién de la
aplicacion
Fuente: Elaboracién Propia (2019)

Con la finalidad de tener conocimiento
acerca de la interaccion de NAO con los alumnos
y profesor, se formul6 un Diagrama de Casos de
Uso (Ver Figura 5), el cual muestra el
comportamiento de NAO H25 con profesor y
alumnos. Este diagrama se realiz6 con la
aplicacién ya montada en la memoria del robot
NAO.

" Presentacion de NAO conlos
alumnos

Explicaciény solucion de ejemplo
de la operacion multiplicacion de
forma aritmética

" Preambulo del métodomayay
solucion al ejemplo anterior por
este método

ROBOT NAO ——
H25

ALUMNOS
Y
PROFESOR

Aplicacion de un ejercicio de
multiplicacion de forma aritmética y
por método maya

" Findelaclase, agradecimientoa
os alumnos y profesor

Figura 5 Diagrama de Casos de Uso
Fuente: Elaboracion Propia (2019)

Desarrollo

Para la elaboracién de la aplicacion se utilizé el
entorno de desarrollo Choregraphe (Ver Figura
6 y 7), este permite hacer una programacién
textual (por script) o una programacion guida,
con esta Uultima podemos guardar los
movimientos que deseamos que realice el robot
NAO H25.
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Figura 6 Entorno de desarrollo Choregraphe
Fuente: Elaboracion Propia (2019)

Figura 9 Muestra de NAO H25 sosteniendo un marcador
Fuente: Elaboracion propia (2019)

Una vez que NAO H25 sostiene el
marcador, se trabajo en los movimientos que
realizara al momento de explicar un ejemplo
(Ver Figura 11). Toda la rutina que realiza NAO
H25, va de acuerdo a la secuencia didactica
mencionada anteriormente. Cada uno de los
modulos desarrollados en Choregraphe (Ver

Figura 7 Ejemplo de programacion guiada con Figura 10) sirven para almacenar los
Choregraphe movimientos que realiza NAO, de igual forma
Fuente: Elaboracion Propia (2019) hay moédulos que funcionan para darle voz y

) pueda explicar el tema.
Como primer paso para el desarrollo de

la aplicacion, fue que NAO H25 sostuviera un
marcador para pizarrén, este lo sostiene con sus
dedos prensiles (Ver Figura 8 y 9).

Figura 10 Mdédulos desarrollados en Choregraphe

’ f Fuente: Elaboracidn propia (2019)

Figura 8 Forma de como se ajustd el brazo derecho de
NAO H25 para sostener el marcador
Fuente: Elaboracion Propia (2019)

Figura 11Trabajo de movimientos
Fuente: Elaboracion Propia (2019)
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Para la elaboracién del ejemplo de
multiplicacién  aritmética se programaron

distintos modulos (Ver Figura 12), cada uno de
estos realiza un movimiento como sostener el
marcador, escribir en el pizarron o hablar para
presentarse ante el publico. Al unir y ejecutar
todos los modulos, podemos observar como
queda el ejemplo de la multiplicacion (Ver
Figura 13).

Figura 12 Méddulos realizados para el ejemplo de la
multiplicacién aritmética
Fuente: Elaboracion propia (2019)

Figura 13 Ejemplo de multiplicacién aritmética, realizado
por NAO H25
Fuente: Elaboracion Propia (2019)

Continuando con el desarrollo de la
aplicacion, se prosigui6 con la realizacién de la
comprobacion maya (Ver Figura 14), esta parte,
mencionada en la secuencia didactica se llevara
acab6 con el método maya, con lo cual el robot
NAO H25 tendra que dibujar lineas verticales
para el multiplicador y lineas horizontales para
el multiplicando. En la Figura 15, se muestra el
ejemplo de la comprobacion con el método
maya, el robot escribe el procedimiento y el
resultado. En la Figura 16, se muestra la
aplicacion terminada.
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Figura 14 Médulos programados que ejecutan el método
maya
Fuente: Elaboracion propia (2019)

Figura 15 Método maya realizado por el robot NAO H25
Fuente: Elaboracion Propia (2019)

Figura 16 Ejemplo de la aplicacion terminada
Fuente: Elaboracion propia (2019)

Resultados
Implementacion

Se realizaron pruebas en un grupo de 32 alumnos
de nuevo ingreso y un maestro de la carrera de
Ingenieria en Computacion del Centro
Universitario UAEM Valle de Chalco. En la
implementacién se mostré la rutina completa
que realiza el robot NAO H25, en donde explica
la multiplicacion aritmética, una forma de
comprobacion por el método maya y la solucién
del ejercicio (Ver Figura 17 y 18).
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Figura 17 Breve introduccidn sobre la problematica y la
aplicacion
Fuente: Elaboracion propia (2019)

Figura 18. Ejecucion de la aplicacion.
Fuente: Elaboracion propia (2019)

Evaluacion

La evaluacién se llevo acabo por medio de una
encuesta (Ver Figura 19) en donde se aplicaron
seis preguntas, para saber si la aplicacion es
amigable, innovadora, funcional y entendible.

DESARROLLO DE UNA APLICACION EN EL ROBOT NAO
H25 PARA LA ENSENANZA Y COMPROBACION DE LA
OPERACION MULTIPLICACION CON EL METODO MAYA.

Instrucciones: Encierra la respuesta

1.- Fue mas facil comprender la multiplicacion con el robot NAO.
Sl MO POCO

2 - El método maya fue sencillo de comprender con el robot NAO
Sl MO POCO

3.- Se te hizo interesante que este tema fue explicado por el robot
NAO.

Si MO POCO
4.-Te gusto como se implemento la aplicacion en el robot NAO.
Sl MO POCO
5.- Te gustaria que el robot NAQ explicara mas temas
Sl MO POCO

6.- Crees que la aplicacion seria de gran utilidad para un mejor
aprendizaje de la multiplicacion.

Sl NO POCO

Elaboro: Marco Antonio Gutiémez Lugo
Asesor: Maroo Alberto Mendoza Pérez.

Figura 19 Muestra de la encuesta que se realiz6 a los
alumnos
Fuente: Elaboracion Propia (2019)

ISSN 2410-3454
ECORFAN® Todos los derechos reservados

Marzo, 2019 Vol.6 No.18 19-28

Una vez terminada la encuesta se
obtuvieron los siguientes resultados: La primera
pregunta de la encuesta menciona si es facil de
comprender la multiplicacion aritmética con el
robot NAO, se obtuvo una respuesta favorable,
con un 75% de los alumnos que quedaron
satisfechos con la ejecucién de la aplicacion, el
otro 25% no se convencieron del todo (Ver
Grafico 1).

1.- Fue facil comprender la
multiplicacién con el robot NAO.

m S|
mNO
POCO

Gréfico 1 Resultados de la pregunta 1
Fuente: Elaboracidn propia (2019)

El método maya fue explicado por NAO
H25, mencionado como se usa este método y que
partes lo conforman, para un 88% de los alumnos
encuestados fue sencillo el comprender el
método, mientras que un 9% se quedd con
alguna duda de cémo aplicar el método (Ver
Gréfico 2).

2.- El método maya fue sencillo de
comprender con el robot NAO.

3%

us|
mNO
POCO

Gréfico 2 Resultados de la pregunta 2
Fuente: Elaboracion Propia (2019)

A la mayor parte de los alumnos
encuestados (94% de los alumnos) se le hizo
interesante que el robot NAO explicara el tema
(Ver Grafico 3), de igual forma se obtuvieron
resultados favorables en la implementacion que
se mostrd con el robot NAO H25 (Ver Gréfico
4),

GUTIERREZ-LUGO, Marco Antonio, MENDOZA-PEREZ, Marco
Alberto y CRUZ-FLORES, René Guadalupe. Desarrollo de una
aplicacion en el robot NAO H25 para la ensefianza y comprobacion de la
operacién multiplicacién con el método Maya. Revista de Aplicaciones
de la Ingenieria. 2019.
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3.- Se te hizo interesante que este tema fue
explicacdo por el robot NAO.

u S|
uNO
POCO
Graéfico 3. Resultados a la pregunta 3
Fuente: Elaboracion propia (2019)
4.- Te gusto como se implementé la
aplicacion en el robot NAO.
16%
S|
uNO
POCO

Gréfico 4. Resultados a la pregunta 4
Fuente: Elaboracidn propia (2019)

Un 97% de los alumnos encuestados
quieren que se desarrollen mas aplicaciones
como esta, para fomentar el uso de las
tecnologias y un mejor aprendizaje en todos los
niveles de educacion (Ver Gréafico 5).

5.- Te gustaria que el robot NAO explicara
mas temas.

uSl
= NO
POCO

Gréfico 5. Resultados a la pregunta 5
Fuente: Elaboracién propia (2019).

Un 84% de los alumnos creen que el
implementar la aplicacion en estudiantes de
primaria es de gran utilidad para aprender y
comprender mejor la multiplicacion (Ver
Gréfico 6).
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6.- Crees que la aplicacion seria de gran
utilidad para un mejor aprendizaje de la
multiplicacion.

16%

muSl
uNO
POCO

Gréfico 6. Resultados a la pregunta 6
Fuente: Elaboracion Propia (2019)

La aplicacion cuenta con una buena
aceptacion, debido a la forma en como se explica
el tema de las multiplicaciones, siendo una
manera novedosa de impartir un tema, sin en
cambio se tiene que mejorar los trazos o dibujos
que realiza el robot NAO H25 (puede ser el
tiempo y fuerza de los motores del brazo que
tiene el marcador), debido a la distancia que hay
entre el brazo que sostiene el marcador con
respecto al pizarrén.

Conclusiones

La presentacion realizada por el robot NAO H25
al grupo de 32 alumnos de nuevo ingreso y un
maestro de la carrera de Ingenieria en
Computacion del Centro Universitario UAEM
Valle de Chalco, mostro la ejecucion de la
aplicacién desarrollada, donde al ver los
resultados de la encuesta aplicada, se llegé a la
conclusion de que la explicacion realizada por el
robot NAO H25 es novedosa y funcional, esta
explicacion se apega a la secuencia didactica
elaborada para la clase impartida por el robot
NAO H25.

Otro de los puntos que se obtuvieron fue
que la aplicacion desarrollada es de gran utilidad
y que sirve para un mejor aprendizaje de la
operacion aritmética multiplicacion, teniendo en
cuenta lo anterior podemos concluir que la
aplicacion es creativa, de facil comprension y de
gran interés por los alumnos de educacion
bésica, gracias a que con ayuda de NAO H25 la
aplicacién es mas vistosa, esto da hincapié a que
NAO H25 explique mas temas de la misma
disciplina o de diferentes.

GUTIERREZ-LUGO, Marco Antonio, MENDOZA-PEREZ, Marco
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A lo largo de la carrera de Ingenieria en
Computacion se  cursan  Unidades de
Aprendizaje de la linea de acentuacion de
Interaccion Hombre — Maquina, las cuales
proporcionan conocimientos declarativos y
procedimentales, desde la identificacion de los
componentes de un robot, su ensamble,
conexion, configuracion, y programacion textual
y guiada de cualquier tipo de robot.

Por ultimo, para los alumnos de nuevo
ingreso, al no tener ningln contacto anterior con
NAO o algun robot del tipo humanoide quedaron
complacidos con la aplicacion, de igual forma se
mostré que NAO es capaz de realizar distintas
actividades, que estén relacionadas con la
educacion o no. El desarrollo de esta aplicacion
queda como una puerta abierta para que nuevos
estudiantes se animen a desarrollar e innovar
nuevas aplicaciones para el robot NAO H25.
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