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RESUMEN

El estudio tuvo como problema a la interrogante ¢En qué medida influye
la robdtica educativa en el aprendizaje cooperativo del area de
Matematica en los nifios y nifias del sexto grado de educacion primaria de
la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo,
provincia de Castrovirreyna? y como objetivo de investigacion establecer
la influencia de la robética educativa en el aprendizaje cooperativo del
area de Matematica en los nifios y niflas del sexto grado de educacion
primaria de la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, 2018. El método de estudio
aplicado fue el inductivo-deductivo. Asi mismo el tipo de investigacion fue
aplicada, de nivel explicativo y disefio pre-experimental de grupo
experimental Unicamente con pretest postest. La poblacion de estudio
estuvo conformada por 20 nifios de ambos sexos de la cual se extrajo una
muestra de 10 nifios del 6° grado, matriculados en la seccién A cuyas
edades fluctian entre los 11 y 12 afos. La técnica de recoleccion de
datos fue la observacion teniendo como instrumento la Lista de Cotejo
cuyo objetivo fue evaluar el aprendizaje cooperativo del area de
matematica. Se concluydé que la robdtica educativa influye
significativamente en el aprendizaje cooperativo del area de Matematica
en los nifios y nifias del sexto grado de educacion primaria de la
mencionada Institucion Educativa, esto se evidencia en la tabla N° 12
donde Zc= -8,307.

Palabras clave: Robética educativa, aprendizaje cooperativo, Area de

Matematica
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ABSTRACT

The study had as a problem the question to what extent does educational
robotics influence cooperative learning in the area of mathematics in boys
and girls of the sixth grade of primary education of the Educational
Institution N° 22105 of Tantas, of the district of Huamatambo, province of
Castrovirreyna? and as a research objective to establish the influence of
educational robotics in the cooperative learning of the Mathematics area in
boys and girls of the sixth grade of primary education of the Educational
Institution No. 22105 of Tantas, of the district of Huamatambo, province of
Castrovirreyna, 2018. The applied study method was inductive-deductive.
Likewise, the type of research was applied, explanatory level and quasi-
experimental design of experimental group only with pretest posttest. The
study population consisted of 20 children of both sexes from which a
sample of 10 6th grade children, enrolled in section A, whose ages
fluctuated between 11 and 12 years was drawn. The data collection
technique was observation using the Checklist as an instrument whose
objective was to evaluate cooperative learning in the area of mathematics.
It was concluded that educational robotics significantly influences
cooperative learning in the area of Mathematics in boys and girls of the
sixth grade of primary education of the aforementioned Educational

Institution, this is evidenced in table N ° 12 where Zc = -8.307.

Keywords: Educational robotics, cooperative learning, Mathematics Area



INTRODUCCION

El problema de investigacion formulado fue ¢En qué medida influye
la robdtica educativa en el aprendizaje cooperativo del area de
Matematica en los nifios y nifias del sexto grado de educacion primaria de
la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo,
provincia de Castrovirreyna? Para desarrollar la investigacion en
referencia se hizo una revisién exhaustiva de trabajos relacionados con
las variables en estudio tales como: Acosta, Forigua y Navas (2015) en su
tesis Robotica educativa: un entorno tecnologico de aprendizaje que
contribuye al desarrollo de habilidades, concluyd que al explorar
actividades en el aula con programacion, manipulacion de robots y trabajo
cooperativo se pueden identificar habilidades que en otros contextos
pudieran no ser tan evidentes, tales como el manejo del lenguaje
iconografico, procesos de atencion y abstraccion de informacion,
coordinacion de variables, desarrollo asertivo de la comunicacion y
capacidad para resolver situaciones problema., Gutiérrez (2016) en su
tesis la robotica educativa y su influencia en el aprendizaje colaborativo.
Bogota Colombia, concluyé que el aprendizaje colaborativo desde esta
perspectiva (del equipo de trabajo) es indudablemente social y por ende
permite construir no tan solo el conocimiento sino fundamentalmente una
convivencia armonica en el que todos tenemos las mismas oportunidades,
Nevarez (2016) con su tesis la robdtica educativa como herramienta de
aprendizaje colaborativo en estudiantes de educacion general basica
superior, concluyé que el analisis de estudios previos abrié paso para
identificar estrategias y métodos que permitieron acoplar a la Robdética
Educativa y el Aprendizaje Colaborativo con teorias del constructivismo y
técnicas en la organizacion de grupos de trabajo, facilitando el uso de la
tecnologia en la gestion del conocimiento., Nifio (2018) con su tesis
Robdtica educativa asistida por Arduino como herramienta para la

construccién de aprendizajes significativos en el area de tecnologia en el



grado noveno de la Escuela Normal Superior del Quindio sede Fundanza,
concluyé que antes de la intervencion didactica, los estudiantes no
estaban ni se sentian preparados para usar las TIC con responsabilidad
por lo cual fue de gran importancia la aplicacién de la unidad didactica ya
gue cambid sus perspectivas de uso de las TIC, Castillo (2014) con su
tesis Roboética educativa: espacios interactivos para el desarrollo de
conocimientos y habilidades de los nifios y jévenes de las instituciones
educativas concluy6 que los espacios interactivos creados mediante la
Robdética Educativa, permitié a los alumnos a comprender que tienen que
“aprender a aprender”, el cual los lleva por caminos y desafios en busca
del conocimiento y habilidades diversos con el objetivo de conseguir un
resultado que satisfaga sus deseos de aprender mas. Ademas, se logro
ampliar en los educandos el manejo de las destrezas sociales, obteniendo
mejores formas de comunicacion, trabajo en equipo y respeto. La
presencia de la tecnologia y la robdética es necesaria para no caer en
obsolescencia, y actualizarse constantemente, para darle al educando un
aprendizaje mas significativo, Ordaya y Sarmiento (2019) con su tesis La
robdtica educativa RoboMind y el aprendizaje colaborativo en estudiantes
del tercer grado de secundaria en el area de educacion para el trabajo de
la Institucion Educativa Embleméatica Daniel Alcides Carrion de Cerro de
Pasco concluy6 que se determiné el grado de relacion existente entre la
robdtica educativa RoboMindy el aprendizaje colaborativo en estudiantes
del tercer grado de secundaria de la instituciéon educativa Emblematica
Daniel Alcides Carrion de Cerro de Pasco, Poco (2018) en su tesis la
robdtica educativa y su influencia en el aprendizaje colaborativo en
estudiantes de primero de secundaria de la I.LE. General José de San
Martin concluyé que en el analisis de las rubricas para evaluar el
aprendizaje colaborativo en el desempefio individual en los estudiantes
del primero de secundaria de la IE General José de San Martin de
Arequipa se obtuvo en el Pre Test un promedio de 11.09 este resultado

proyecta un valor muy bajo en el desarrollo de competencias grupales,
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adquiere poco conocimiento en los grupos, pocas habilidades para
trabajar en grupo, e infimas actitudes para desarrollar un trabajo
colaborativo. Después de aplicar el experimento el promedio fue 15.63,
dandose una mejora significativa sobre todo en: Desarrollo de
Competencias en la contribucion de las metas del grupo (42.4%)
Contribucién de conocimiento (39.4%) Trabajo y Habilidad para compartir
con los demas (39.4%) y en actitudes mediante el esfuerzo (42.4%).,
Flores (2018) en su tesis Efectividad del programa de robética “STEM” en
el aprendizaje del &rea de matemética en estudiantes de grado séptimo
en la Institucion Educativa Policarpa Salavarrieta, Girardot, Colombia,
2016 concluyo que no existe diferencia significativa en los aprendizajes
antes de someter a los estudiantes al programa de intervencion de
robotica STEM., Mendoza y Vizurraga. (2018) en su tesis Aplicacion del
scratch en robdtica educativa para el mejoramiento del aprendizaje
colaborativo, en los estudiantes del 5to. Grado de educacién secundaria
de la institucion educativa industrial N° 3 Antenor Rizo Patrén Lequerica —
Pasco 2017, concluy6 que los resultados obtenidos mediante la prueba t
de Student nos muestra la aceptacion de la hipdtesis de trabajo,
considerando los valores de 8,34>2,063 con 24 grados de libertad,
demostrando que la incidencia del manejo de la aplicacion del Scratch en
Robodtica Educativa en el mejoramiento del aprendizaje colaborativo
proporciona efectos positivos e importantes, para desarrollar habilidades
individuales y grupales en cuanto a la interdependencia positiva,
promocién de la interaccion, responsabilidad individual e interaccion, asi
como la construccion de conocimientos, satisfaccién y motivacion para la
investigacion, escuchar, discernir y comunicar ideas a través de las
diversas actividades asignadas y los recursos utilizados, teniendo en
cuenta el potencial interactivo que proporciona un ordenador.

El objetivo de la investigacion fue establecer la influencia de la
robédtica educativa en el aprendizaje cooperativo del area de Matematica

en los nifios y nifias del sexto grado de educacion primaria de la
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Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo,
provincia de Castrovirreyna y la hip6tesis demostré que la robotica
educativa influye significativamente en el aprendizaje cooperativo del area
de Matemética en los nifios y nifias del sexto grado de educacién primaria
de la Institucibn Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de Castrovirreyna. Teniendo en cuenta esta
afirmacién es que en el presente trabajo de investigacion se desarrolld
experiencias significativas con la aplicacion de la roboética educativa, que
en la actualidad es un medio eficaz que permite mejorar el proceso de
enseflanza y aprendizaje. La nueva pedagogia, permite que el estudiante
trabaje activamente en el aula explorando, analizando y construyendo,
donde los nifios y nifias del sexto grado de primaria del grupo
experimental construyan sus propios robots generando equipos de trabajo
y desarrollen otras facultades como buscar, clasificar y ordenar
informacion, planificar, organizar y seleccionar recursos, asi como
registrar, observar y predecir resultados.

La presente tesis estructuré en cuatro capitulos, teniendo en cuenta
el Reglamento Unico de Grados y Titulos de la Universidad Nacional de

Huancavelica como a continuacion se detalla:

En el Capitulo I: El Problema; se presenta el planteamiento del
problema, se formulan los problemas y objetivos de la investigacion, asi

como las consideraciones que justifican el estudio.

En el Capitulo II: Marco Tedrico; se describen los antecedentes de la
investigacion, las bases tedricas en el que sustenta el estudio, se
formulan las hipétesis, se definen los términos basicos, y se

operacionalizan las variables del estudio.

En el Capitulo Ill: Metodologia de la investigacién; se describen el

tipo, nivel, método y disefio empleado segun la naturaleza de la

Xiii



investigacion; se identifica a la poblacion y muestra de estudio, se sefiala
las técnicas e instrumentos de investigacion, las técnicas de

procesamiento y analisis de datos y el &mbito de estudio.

En el Capitulo IV: Presentacion de resultados; se analizan e
interpretan los datos obtenidos mediante el empleo de los respectivos
instrumentos, luego se contrastan las hipétesis mediante la estadistica

paramétrica (Wilconxon) y se discuten los resultados.

Asimismo, en los contenidos complementarios: se encuentran las

conclusiones, recomendaciones, referencias bibliograficas y anexos.
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CAPITULO |
EL PROBLEMA

1.1. Planteamiento del problema

Mundialmente la educacidén es anunciada como el eje de desarrollo
para todos los paises del mundo, pues tienen la consigna clara de que la
educacion es desarrollo y para esto hay que invertir en ello; pero también
es una preocupacion de los gobiernos estar a la vanguardia de los
cambios y especialmente estar inmersos en la globalizacion y para ello, la
tecnologia es el principal recurso, pues ahora el mundo esta
interconectado a través del internet, que brinda toda la informacion que
las personas necesitan y por lo tanto, es una herramienta que fortalece la
educacion e investigacion en los estudiantes.

En este sentido, el Peru busco insertarse en este mundo globalizado
a través de las tecnologias de la informacion y de la comunicacion (TIC),
pues tienen una enorme incidencia en la mayoria de las actividades que
se realizan en todos los sectores, por lo que, el Ministerio de Educacion
vio por conveniente implementar en todas las instituciones educativas
publicas del pais los llamados centros de recursos tecnolégicos (CRT) a
los que equiparon con los kit de robotica educativa, considerando que ella
genera entornos de aprendizaje basados principalmente en la iniciativa y
la actividad de los estudiantes, pero también resalta, dentro de las
muchas capacidades que fomenta la robdtica educativa, el desarrollo de
las relaciones interpersonales y el habito del trabajo en equipo, es de ahi

de donde parte el aprendizaje cooperativo, de esa necesidad de los
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estudiantes de interrelacionarse, de apoyarse y de aprender mutuamente
para lograr los objetivos trazados por el docente; pero pese a todo ello,
las instituciones educativas no hacian uso de ello.

La robdtica en el &mbito educativo se convierte en un recurso para
facilitar el aprendizaje y desarrollar competencias generales como la
socializacion, la creatividad y la iniciativa, que permitan al estudiante dar
una respuesta eficiente a los entornos cambiantes del mundo actual. La
presencia de la roboética en el aula de clase no intenta formar a los
estudiantes en la disciplina de la robdtica propiamente dicha, sino
aprovechar su caracter multidisciplinar para generar ambientes de
aprendizaje donde el estudiante pueda percibir los problemas del mundo
real, imaginar y formular las posibles soluciones y poner en marcha sus
ideas, mientras se siente motivado por temas que se van desarrollando,
(Raga, 2006). Este trabajo tiene como herramienta fundamental el
aprendizaje colaborativo. Ahora bien, si se considera que la robotica
educativa promueve un entorno de aprendizaje multidisciplinario donde el
estudiante aprende muy motivado por la creacion de construcciones
donde puede poner su sello personal trabajando en grupo con practica de
valores, entonces se puede decir que a través de ella se puede promover
el aprendizaje cooperativo y de esta manera mejorar el desempefio de los
estudiantes en todas las areas curriculares. Considerando que los
estudiantes de sexto grado presentan dificultades en el aspecto
académico y social, es necesario promover la robdtica educativa para
fortalecer el aprendizaje cooperativo del area de Matematica de dichos
estudiantes y mejorar la convivencia escolar.

La Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, esta innovando con nuevas
ideas y para que los nifios puedan patrticipar en los torneos nacionales de
robédtica educativa auspiciado por el Ministerio de Educacion, y mediante
proyectos queremos impulsar que nuestros nifios participen en los torneos

de Robdtica. Por todo lo expuesto se considera la robotica como un
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Optimo recurso para involucrar al estudiante con sus comparieros,
desarrollar competencias y habilidades en las diferentes areas, fortalecer
el pensamiento légico, cientifico y tecnoldgico, integrar redes de
conocimiento y comunidades de aprendizaje y finalmente, para lograr un
desarrollo humano integral con responsabilidad social, todo esto dirigido a
generar aprendizajes cooperativos. De alli parte la necesidad de analizar
la influencia de la robdtica educativa en el aprendizaje cooperativo del
area de Matemética en los nifios y nifias del sexto grado de educacion

primaria de la Institucion Educativa en mencion.

1.2. Formulacién del problema
1.2.1. Problema general
¢En qué medida influye la robotica educativa en el
aprendizaje cooperativo del area de Matematica en los nifios y
nifas del sexto grado de educaciéon primaria de la Institucion
Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo,

provincia de Castrovirreyna?

1.2.2. Problemas especificos
P.E.1: ¢Como influye la robotica educativa en la resolucion
de problemas de cantidad del area de Matematica en
los nifios y nifias del sexto grado de educacion
primaria de la Institucion Educativa N° 22105 de
Tantas, del distrito de Huamatambo, provincia de

Castrovirreyna?

P.E.2: ¢Como influye la roboética educativa en la resolucion
de problemas de regularidad, equivalencia y cambio
del area de Matematica en los nifios y nifias del sexto
grado de educacién primaria de la Institucion
Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de
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P.E.3:

P.E.4:

Huamatambo, provincia de Castrovirreyna?

¢, Como influye la robdtica educativa en la resolucion
de problemas de forma, movimiento y localizacion del
area de matematica de los nifios y niflas del sexto
grado de educacién primaria de la Institucion
Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de

Huamatambo, provincia de Castrovirreyna?

¢, Como influye la robdtica educativa en la resolucion
de problemas de gestion de datos e incertidumbre del
area de matematica de los nifios y niflas del sexto
grado de educacion primaria de la Institucion
Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de

Huamatambo, provincia de Castrovirreyna?

1.3. Objetivos de la investigacién

1.3.1. Objetivo general

1.3.2.

Establecer la influencia de la robdtica educativa en el

aprendizaje cooperativo del area de Matematica en los nifios y

nifas del sexto grado de educacién primaria de la Institucion
Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo,

provincia de Castrovirreyna.

Objetivos especificos

O.E.1: Determinar la influencia de la robética educativa en la

resolucion de problemas de cantidad del area de
Matematica en los nifios y nifias del sexto grado de
educacién primaria de la Institucion Educativa N°
22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo,

provincia de Castrovirreyna.
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O.E.2: Determinar la influencia de la robotica educativa en la
resolucién de problemas de regularidad, equivalencia
y cambio del area de Matematica en los nifios y nifias
del sexto grado de educacion primaria de la Institucion
Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de

Huamatambo, provincia de Castrovirreyna.

0O.E.3: Determinar la influencia de la roboética educativa en la
resolucion de problemas de forma, movimiento y
localizacion del area de matematica de los nifios y
nifas del sexto grado de educacion primaria de la
Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito

de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna.

O.E.4: Determinar la influencia de la roboética educativa en la
resolucion de problemas de gestion de datos e
incertidumbre del area de matematica de los nifios y
ninas del sexto grado de educacion primaria de la
Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito

de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna.

1.4. Justificacion

1.4.1. Justificacion tedrica

La investigacion se realizO porque en las Instituciones
Educativas de Educacion Primaria, los formadores no trabajaban con
el kit de robdtica educativa para generar aprendizajes significativos
en el area de Matematica.
1.4.2. Justificacion metodolégica

Los estudiantes del 6° grado de la Institucion Educativa 22105

del anexo de Tantas, distrito de Huamatambo—Castrovirreyna, tenian
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1.5.

dificultades en el area de Matemética, en tal sentido el objetivo del
presente estudio fue proponer estrategias de trabajo cooperativo
para mejorar el aprendizaje del area de Matematica de los
estudiantes del 6° grado de la institucion mencionada. El cual hemos
comprobado que pudieron superar sus dificultades en el area de

matematica.

1.4.3. Justificacion préactica

En el quehacer educativo como docente de aula se ha
comprobado un bajo nivel de aprendizaje en esta area que es
fundamental para todas las demas areas; por tal motivo, se decidio
hacer uso de la robdtica educativa, en cada una de las sesiones de
aprendizaje trabajadas con los nifios y niflas del sexto grado de
Educacion Primaria de la Institucion Educativa N° 22105, del anexo
de Tantas, distrito de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna y el

resultado fue un aprendizaje significativo en el area de matematica.

Limitaciones

Las limitaciones mas relevantes encontradas en el desarrollo de la

investigacion fueron:

a) Limitaciéon muestral: Esta limitacion sesgo los tiempos, espacios y
agentes ya que son unicos, por lo que los resultados que se
alcanzaron fueron para generalizar solo en la muestra y
poblacién de estudio.

b) Limitacion de alcance de la investigacion: Hubo poca validez
externa, porque solo sirvi6 para 10 nifios del 6° grado, cuyas
edades fluctian entre los 11 y 12 afios de la Institucién Educativa
N° 22105, del anexo de Tantas.

c) Limitaciones éticas y morales. Como todas las demas tesis
presenta limitante de confidencialidad, debido a que no es

posible publicar los nombres de los encuestados que han
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d)

participado en la investigacién. Ademds, los encuestados no
pueden emitir juicios éticos de las respuestas planteadas por los
investigadores. Por ello fue necesario entregar a los participantes
una ficha de consentimiento sobre su colaboracién en el proceso
de investigacion.

Limitaciones en la aplicacién del instrumento: Al recabar los
datos a través de la lista de cotejo respondido por los sujetos del
estudio, se puede asegurar que realizar una observacién es una
tarea compleja, que requiere vigilancia rigurosa a muchos
detalles ademas demanda la ayuda del observador. Esto
sobrelleva a que los resultados de la observacion estaran en
funcién del numero de personas que respondan con precision y
sinceridad dichas respuestas., pero la posibilidad de haber
empleado algun otro método para la recogida de informacién (por
ejemplo, mediante entrevistas), el gran numero de muestra
estudiada y la falta de recursos hizo que fuera practicamente

imposible efectuarlo de otra manera.
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CAPITULO Il
MARCO TEORICO

2.1. Antecedentes de la investigacion
Algunos antecedentes relacionados a las variables de estudio que se
revisaron son:

2.1.1. A nivel internacional

Acosta, Forigua y Navas (2015). Robodtica educativa: un
entorno tecnologico de aprendizaje que contribuye al desarrollo de
habilidades. La investigacién tuvo como objetivo generar un entorno
tecnolégico de aprendizaje que permita la identificacion de
habilidades por medio de la robdtica educativa. El estudio no cuenta
con hipdtesis debido a que en sus fases iniciales fue de tipo
exploratorio y posteriormente en sus etapas finales fue de tipo
descriptivo. Como resultado de esta investigacion se presenta una
propuesta didactica para la incorporacién de robots en el contexto
educativo y finalmente se presentan las conclusiones que tienen
como objeto establecer aciertos y aspectos por mejorar al
implementar este tipo de practicas. Los investigadores arribaron a
las siguientes conclusiones: (1) Con los resultados obtenidos a partir
de la aplicacién del entorno tecnolégico de aprendizaje podemos
concluir que al explorar actividades en el aula con programacion,
manipulacion de robots y trabajo cooperativo se pueden identificar
habilidades que en otros contextos pudieran no ser tan evidentes,

tales como el manejo del lenguaje iconogréafico, procesos de
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atencion y abstraccion de informacién, coordinacion de variables,
desarrollo asertivo de la comunicacion y capacidad para resolver
situaciones problema, (2) En el desarrollo de esta investigacion se
disefid e implementd una practica pedagogica donde los estudiantes
lograron asociar experiencias cotidianas con el conocimiento
adquirido dentro del entorno tecnolégico de aprendizaje mediado por
robots, siendo esto posible gracias a la didactica implementada, la
cual fue un factor determinante en los aprendizajes de los
estudiantes al ver que ellos adquirieron nuevos saberes no previstos
en los lineamientos curriculares y se propusieron nuevos retos, (3)
Se ha evidenciado que el aprendizaje donde los estudiantes tiene un
rol activo se puede lograr con o sin robadtica; sin embargo, a partir de
nuestra propuesta los estudiantes han generado una oportunidad
para fortalecer sus competencias y habilidades convirtiéendola en un
medio particularmente util para el aprendizaje cooperativo el cual
puede usarse en diferentes contextos académicos sin importar la
disciplina que se quiera abordar. Los 70 estudiantes podrian
participar provechosamente en actividades similares a las
propuestas por el juego Salsipuedes, (4) La experiencia con robotica
educativa permite enriquecer el potencial no so6lo de los estudiantes
sino también de los docentes, quienes configuramos una ruta
innovadora de aprendizaje que se convirti6 en un puente interactivo
gue hizo posible la incorporacién de una didactica innovadora,
poniendo a prueba su creatividad, su imaginaciéon y todas aquellas
habilidades que le permitan formar un marco de referencia para sus

actividades pedagdgicas.

Gutiérrez (2016). La robdtica educativa y su influencia en el
aprendizaje colaborativo. Bogota Colombia. La investigacion tuvo
como objetivo determinar en qué medida la roboética educativa

influencia el aprendizaje colaborativo de los estudiantes de las
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instituciones educativas distritales de Bogota y como hipétesis se
comprobd que la robodtica educativa mejora significativamente el
aprendizaje colaborativo de los estudiantes de las Instituciones
Educativas Distritales de Bogota, afio 2016. Los resultados
obtenidos en la implementacion de la estrategia de robdtica
educativa en cuanto al fortalecimiento del aprendizaje colaborativo y
sus componentes en los estudiantes participantes, serviran de base,
propuesta y ejemplo, para su respectiva multiplicacion a otras
instituciones oficiales de la capital y posteriormente de la nacién. Su
principal conclusion afirma que: El aprendizaje colaborativo desde
esta perspectiva (del equipo de trabajo) es indudablemente social y
por ende permite construir no tan solo el conocimiento sino
fundamentalmente una convivencia armoénica en el que todos

tenemos las mismas oportunidades.

Nevarez (2016). La robotica educativa como herramienta de
aprendizaje colaborativo en estudiantes de educacion general basica
superior. La investigacion tuvo como objetivo general analizar el
aprendizaje colaborativo utilizando como herramienta la robotica
educativa en estudiantes de educacion basica superior a través de
actividades y experimentos que estimulan la mente para que
fortalezcan la trasferencia de conocimiento. La hipotesis de esta
investigacion plantea que la Robédtica Educativa puede ser utilizada
como herramienta para fortalecer el aprendizaje colaborativo,
estudios previos indican que el aprendizaje colaborativo se basa en
interacciones entre los integrantes del equipo, asumiendo roles y
comprometidos con un objetivo en comudn sin competencia,
profundizando su nivel de conocimiento, las actividades realizadas
con los estudiantes de octavo, noveno y décimo, presentan similares
caracteristicas y se observdO que su comportamiento permite la

interaccién y generacion de conocimiento a través de estrategias
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colaborativas, los roles asumidos por los estudiantes como:
constructor y programador permiti6 compartir la responsabilidad
entre los integrantes del grupo, dando confianza y permitiendo la
mejora de sus capacidades. Los resultados obtenidos reflejan que
los directivos tienen poco conocimiento del uso de la robética en el
campo educativo, estos datos se obtuvieron al inicio de la
investigacion por ello se manifiesta la falta de conocimiento sobre el
tema. Por otro lado, los datos mostraron como los niveles de
valoracién se incrementaron en el transcurso de tiempo, uno de los
criterios analizados fue el aporte de ideas dentro de los grupos. El
investigador arribo a las siguientes conclusiones: (1) El analisis de
estudios previos abrid paso para identificar estrategias y métodos
gue permitieron acoplar a la Robdtica Educativa y el Aprendizaje
Colaborativo con teorias del constructivismo y técnicas en la
organizacion de grupos de trabajo, facilitando el uso de la tecnologia
en la gestion del conocimiento, (2) El estudio y evaluacion del
aprendizaje continuo y las nuevas tecnologias aplicadas a la
educacion, permitieron al docente ampliar su campo de accion en la
generacion eficiente del conocimiento en el aula. El uso de la
Robotica Educativa como una técnica didactica permitié alcanzar
resultados de ese aprendizaje acorde con la realidad actual, puesto
gue la tecnologia forma parte de las actividades cotidianas, (3) La
educacion basica utiliza las matematicas y la fisica como ciencias
exactas, estas deben trascender el aula de clases y convertirse en
una herramienta basica para la resolucion de problemas. Al utilizar la
RE, los nifios, ellos lograron ingeniar en sus niveles basicos de
educacion y no esperaron hasta llegar a la universidad para hacerlo.
La informatica, mecanica y electronica fue parte de la transferencia
de conocimiento, utilizando herramientas basicas para lograrlo, (4)
En esta investigacion se demostré que es posible combinar el uso de

herramientas de hardware y software para mejorar la interaccion de
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los estudiantes en el aula de clases, pas6 del constructivismo (el
conocimiento es un proceso de interaccion del individuo con la
sociedad) al construccionismo basado en la transmisién de
conocimiento cuando el estudiante experimenté una interaccion

dinamica con el mundo fisico a través de la RE.

Nifio (2018). Robotica educativa asistida por Arduino como
herramienta para la construccion de aprendizajes significativos en el
area de tecnologia en el grado noveno de la Escuela Normal
Superior del Quindio sede Fundanza. La investigacion tuvo como
objetivo general explicar codmo una unidad didactica basada en
robdtica educativa asistida por Arduino, permite la construccion de
aprendizajes significativos en los estudiantes de grado 9° de la sede
Fundanza de la Escuela Normal Superior del Quindio y como
hipdtesis se formuld la siguiente afirmacion la implementacion de
una unidad didactica basada en robotica educativa, puede ayudar a
construir aprendizajes significativos en los estudiantes de grado 9°
de la sede Fundanza de la Escuela Normal Superior del Quindio.
Los resultados obtenidos fueron de gran impacto para este grupo de
estudiantes, puesto que se pudieron comprobar diferentes premisas
de autores consultados en el marco tedrico, con respecto a la
importancia del uso de materiales para las clases, los ambientes de
aprendizaje y la motivacion, los cuales fueron vehiculos para el
aprendizaje significativo a la vez que los estudiantes cambiaron su
perspectiva acerca de las TIC y la robética educativa, enriqueciendo
su conocimiento y su aprendizaje. El autor arribé a las siguientes
conclusiones: (1) Antes de la intervencion didactica, los estudiantes
no estaban ni se sentian preparados para usar las TIC con
responsabilidad por lo cual fue de gran importancia la aplicacion de
la unidad didactica ya que cambi6 sus perspectivas de uso de las

TIC, (2) Aunque en un inicio todos los estudiantes afirmaron saber
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gue la robdtica si desarrolla habilidades en ellos, sus respuestas
fueron muy diversas; lo que cambié después de la unidad didactica,
ya que lograron ver en la robdtica una ciencia poderosa para
cambiar sus entornos inmediatos y la sociedad, (3) Los estudiantes
antes de iniciar con la ejecucién de la unidad didactica no tenian
muy claro si les motivaba hacer un robot y para qué servia éste, sin
embargo, eso cambi6 al poder explorar el Arduino, los elementos
electrénicos y el software Scratch S4A ya que se notd que su

motivacion se elevo de manera significativa.

2.1.2. A nivel nacional

Castillo (2014). Robotica educativa: espacios interactivos para
el desarrollo de conocimientos y habilidades de los nifios y jovenes
de las instituciones educativas. La investigacion tuvo como objetivo
general crear espacios interactivos para el desarrollo de
conocimientos y habilidades, mediante la robdtica en la educacion y
como hipotesis general se comprobd que, mediante los espacios
interactivos para el desarrollo de conocimientos y habilidades para
nifos y jovenes, se brindara un mejor desarrollo en sus capacidades
para enfrentarse a un mundo de continuo avance tecnologico para
los nifios y jovenes de las Instituciones Educativas. Se encontro
como resultado que los estudiantes incrementaron mas un promedio
de 34.95 % en su capacidad intelectual y de abstraccion en sesiones
de cuatro unidades; con la aplicacion del proyecto planteado. El
autor arrib6 a las siguientes conclusiones: (1) Los espacios
interactivos creados mediante la Robdética Educativa, permitié a los
alumnos a comprender que tienen que “aprender a aprender”, el cual
los lleva por caminos y desafios en busca del conocimiento y
habilidades diversos con el objetivo de conseguir un resultado que
satisfaga sus deseos de aprender mas. Ademas, se logré ampliar en

los educandos el manejo de las destrezas sociales, obteniendo
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mejores formas de comunicacion, trabajo en equipo y respeto. La
presencia de la tecnologia y la robética es necesaria para no caer en
obsolescencia, y actualizarse constantemente, para darle al
educando un aprendizaje mas significativo, (2) Con las aulas
interactivas implementados permitieron una mayor fluidez
tecnologica que la propuesta exige, brindando de esta forma una
mayor flexibilidad de ensefianza para los estudiantes y educadores;
ademas el uso de los Kits de robética LEGO fue en gran medida uno
de los factores que permitieron conseguir buenos resultados en los

alumnos por su versatilidad y facil manejo que estos brindan.

Ordaya y Sarmiento (2019). La robotica educativa RoboMind y
el aprendizaje colaborativo en estudiantes del tercer grado de
secundaria en el area de educacion para el trabajo de la Institucion
Educativa Emblematica Daniel Alcides Carrion de Cerro de Pasco.
La tesis tuvo como objetivo general establecer la influencia de la
robotica educativa RoboMind y el aprendizaje colaborativo en
estudiantes del tercer grado de Educacion Secundaria de la
Instituciéon Educativa antes ya mencionada. La hipétesis planteada
fue la robdtica educativa RoboMind influye significativamente en el
aprendizaje colaborativo en estudiantes del tercer grado de
secundaria de la institucion educativa. Los resultados de la
investigacion, demuestran una influencia significativa de la robdtica
educativa RoboMind, en el aprendizaje colaborativo, las secciones
gue participaron en este proyecto de investigacion, y sobre todo el
grupo experimental, muestran un mayor desarrollo de aprendizaje
colaborativo, dado que fueron sometidos a nuevos procesos
educativos, en contraste con el grupo control, quienes continuaron
con la ensefanza clasica. Se puede observar que el promedio, lo
cual prueba que la mejora fue significativa y contribuyé al

aprendizaje colaborativo de los estudiantes del tercer grado de
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secundaria de la Institucion Educativa emblematica Daniel Alcides
Carrion de Cerro de Pasco. Los autores arribaron a las siguientes
conclusiones: (1) Se determiné el grado de relacion existente entre
la robdtica educativa RoboMindy el aprendizaje colaborativo en
estudiantes del tercer grado de secundaria de la institucion educativa
Emblemética Daniel Alcides Carrion de Cerro de Pasco, (2) Se
determind el grado de relacion existente entre la robética educativa
RoboMinden el desarrollo de las capacidades de planificacion de
procesos en estudiantes del tercer grado de secundaria de la
institucion educativa Emblematica Daniel Alcides Carriéon de Cerro
de Pasco.

Poco (2018). La robotica educativa y su influencia en el
aprendizaje colaborativo en estudiantes de primero de secundaria de
la I.LE. General José de San Martin. La investigacion tuvo como
objetivo principal determinar en qué medida la robodtica educativa
influencia en el aprendizaje colaborativo de los estudiantes de
primero de secundaria de la institucion educativa. La hipotesis fue la
robdtica educativa influencia en el aprendizaje colaborativo de los
estudiantes de primero de secundaria. De la Tabla 32 se puede
analizar los resultados bimestrales de 1ro de secundaria A y B del
ler y 2do bimestre del area de EPT. Aqui se observa que el
promedio por salén fue de 16.35 en el 1ro “A” y 15.31 en 1ro “B” en
el primer bimestre antes de aplicar el experimento; en el segundo
bimestre el promedio fue de 17.77 en 1ro “A” y 17.13 en 1ro “B’,
aumentando sustancialmente después de aplicar el experimento,
con esta evidencia también validamos la hipo6tesis que nos
planteamos es decir que la robodtica educativa influencia en el
aprendizaje colaborativo de los estudiantes de primero de
secundaria de la IE general José de San Martin. El autor arribo a las

siguientes conclusiones: (1) En el andlisis de las rubricas para
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evaluar el aprendizaje colaborativo en el desempefio individual en
los estudiantes del primero de secundaria de la IE General José de
San Martin de Arequipa se obtuvo en el Pre Test un promedio de
11.09 este resultado proyecta un valor muy bajo en el desarrollo de
competencias grupales, adquiere poco conocimiento en los grupos,
pocas habilidades para trabajar en grupo, e infimas actitudes para
desarrollar un trabajo colaborativo. Después de aplicar el
experimento el promedio fue 15.63, dandose una mejora significativa
sobre todo en: Desarrollo de Competencias en la contribucién de las
metas del grupo (42.4%) Contribucion de conocimiento (39.4%)
Trabajo y Habilidad para compartir con los demas (39.4%) y En
Actitudes mediante el esfuerzo (42.4%), (2) En el analisis de las
rubricas para evaluar el aprendizaje colaborativo en el Proceso
Grupal en los estudiantes del primero de secundaria de la IE General
José de San Martin de Arequipa se obtuvo en el Pre Test un
promedio de 8.96 siendo las notas mas bajas o insuficientes en
Comunicacion del grupo (37. %) y Responsabilidad de los
integrantes del grupo (37.5%), después de aplicar el experimento a
través de las sesiones de aprendizaje (8), se logré un crecimiento
interesante llegando el promedio a 16.35 destacan los siguientes
indicadores con excelencia: Organizacion alcanzada en un 50%, En
responsabilidad del grupo 50% y los trabajos los desarrollaron sin

problemas con colaboracion coordinacion empefio en un 50%.

Flores (2018). Efectividad del programa de robética “STEM”
en el aprendizaje del area de matematica en estudiantes de grado
séptimo en la Institucion Educativa Policarpa Salavarrieta, Girardot,
Colombia, 2016. El propésito del estudio fue determinar la
efectividad del Programa de Robética STEM en el aprendizaje de las
matematicas en estudiantes del grado séptimo de educacion basica

secundaria en la Instituciéon Educativa Policarpa Salavarrieta. La
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hipotesis planteada fue el Programa de Robotica STEM mejora
significativamente el aprendizaje de las matematicas en estudiantes
de séptimo grado de educacion secundaria de la Institucion
Educativa. Los resultados obtenidos evidencian que la media del
grupo control antes de aplicar el Programa de Roboética STEM fue de
2,125; asi mismo, la media del grupo experimental antes de aplicar
el 117 Programa de Robdtica STEM fue de 1,875; lo que evidencia
gue no hubo diferencias significativas en los resultados académicos
obtenidos por cada grupo antes de la aplicacion del programa de
intervencion. Las medias, por tanto, permanecieron casi similares,
en el caso de la media del grupo control, que no es sometido a la
prueba, tiene un ligero incremento; esto se debio aleatoriamente al
perfil de los estudiantes quienes ingresaron, algunos, de otra
ubicacion geografica del pais o de otras instituciones de la ciudad y
algunos, traen consigo saberes y conocimientos previos, en
matematica, geometria, estadistica, otros en cambio no. De esta
manera, a los primeros, estos conocimientos, les permitié tener un
minimo desempefio en el resultado de la prueba, mientras que a los
otros no. Aunque es notorio que los promedios obtenidos en si
fueron sumamente bajos. Por esto, el nivel de prioridad en los
aspectos educativos por parte de los estudiantes es cada vez mas
bajo y en el caso de los padres es mas desobligante. La autora
arribo a las siguientes conclusiones: (1) No existe diferencia
significativa en los aprendizajes antes de someter a los estudiantes
al programa de intervencion de robética STEM, (2) Si bien los
estudiantes se motivaron durante el proceso, esto no fue suficiente
para contribuir en el mejoramiento del aprendizaje de las
matematicas, teniendo en cuenta que la institucion no contaba con
los elementos e infraestructura apropiados para el desarrollo del

proyecto como robots, materiales y aulas especializadas.
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Mendoza y Vizurraga (2018). Aplicacion del scratch en
robdtica educativa para el mejoramiento del aprendizaje
colaborativo, en los estudiantes del 5to. Grado de educacion
secundaria de la institucion educativa industrial N° 3 Antenor Rizo
Patron Lequerica —Pasco 2017. El objetivo general de la
investigacion fue conocer el manejo adecuado de la aplicacion del
Scratch en roboética educativa en el mejoramiento del aprendizaje
colaborativo en los estudiantes del 5to. Grado de educacion
secundaria de la Institucion educativa. La hipétesis planteada fue el
manejo adecuado de la Aplicacion del Scratch en robotica educativa,
producen efectos positivos en el Mejoramiento del Aprendizaje
Colaborativo en los estudiantes del 5to. Grado de educacion
secundaria de la Institucion educativa industrial N° 3 Antenor Rizo
Patron Lequerica Pasco. Los resultados obtenidos proporcionan la
informacion necesaria para validar la hipdtesis general, quedando
demostrado que la aplicacion del Scratch en Robotica Educativa
tiene efectos positivos en el mejoramiento del aprendizaje
colaborativo, ya que este recurso, utilizado de manera apropiada
genera procesamiento de informacién, validacion de la misma, asi
como el desarrollo de habilidades para generar el pensamiento
critico como cualidad importante en una sociedad donde la
informacion esta a disposicion de todos, por lo que los docentes
deben desarrollar habilidades de procesamiento y utlidad de la
misma. Los autores arribaron a las siguientes conclusiones: (1) Los
resultados obtenidos mediante la prueba t de Student nos muestra la
aceptacion de la hipétesis de trabajo, considerando los valores de
8,34> 2,063con 24 grados de libertad, demostrando que la
incidencia del manejo de la aplicacion del Scratch en Robdética
Educativa en el mejoramiento del aprendizaje colaborativo
proporciona efectos positivos e importantes, para desarrollar

habilidades individuales y grupales en cuanto a la interdependencia
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positiva, promocion de la interaccidén, responsabilidad individual e
interaccion, asi como la construccion de conocimientos, satisfaccion
y motivacion para la investigacion, escuchar, discernir y comunicar
ideas a través de las diversas actividades asignadas y los recursos
utilizados, teniendo en cuenta el potencial interactivo que
proporciona un ordenador, (2) La aplicacién del Scratch en Robética
Educativa influye adecuadamente en la exploracion de conceptos a
través de la construccibn de conocimientos, satisfaccion y
motivacion para investigar y ampliar conocimientos, escuchar,
discernir y comunicar ideas a sus compafieros al desarrollar
actividades e incentivar la investigacion comunicando Yy

distribuyendo los conocimientos alcanzados.

2.1.3. Anivel local

Astupifia (2018). Robotica y desarrollo del pensamiento
creativo de los estudiantes de la Institucion Educativa 22533 Antonia
Moreno de Caceres de Ica. El objetivo general de la investigacion
fue determinar la influencia de la integracion de la robdtica en el
Desarrollo del Pensamiento Creativo de los estudiantes del 4°grado
de la LLE. N°22533 “Antonia Moreno de Caceres” Primaria Ica —
2016. La hipotesis general fue la aplicacion de la Robdtica en el
proceso de ensefianza tiene influencia positiva en el desarrollo del
pensamiento creativo de los estudiantes. Los resultados en el gréafico
2 indican que el 19.5% de estudiantes logran un nivel del 30% y que
el 0% se encuentra en un 90% y 100% respectivamente, sin
embargo el 35% de estudiantes logran alcanzar el nivel entre el 60%
y 80%. En el grafico 5 podemos apreciar que el 40.75% de
estudiantes logran un nivel entre el 60% y 80%, mientras que los
demas se ubican en rangos inferiores a estos. El investigador
concluyo: (1) Los estudiantes evidencian una mejora Yy

fortalecimiento en sus habilidades, desempefios y capacidades en el
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desarrollo del pensamiento creativo, mediante la integracion de la
robGtica como un recurso educativo, la préactica pedagdgica
orientada al desarrollo de la creatividad del estudiante, integrando la
robdtica, posibilita que exprese su imaginacion, mediante la
propuesta de prototipos para aplicarse en diversas situaciones del
entorno, el nivel de originalidad, factibilidad y aplicabilidad del
prototipo en situaciones del entorno que el estudiante aplica en la
propuesta y construccion del prototipo ha incrementado en mas del
38% utilizando la Robdética como recurso en el proceso de
ensefianza. (2) Los estudiantes demuestran un incremento en el
nivel de analisis de las situaciones, considerandolas en la
clasificacion de los elementos a utilizar para el disefio de la
propuesta aplicando la robdtica como recurso educativo, se ha
podido evidenciar una mejora significativa, alcanzando un 65% de
desarrollo en la capacidad de andlisis y clasificacion de elementos
para el desarrollo de prototipos, la aplicacién de la Robdtica en el
proceso de ensefianza tiene influencia positiva en el analisis y
clasificacion de elementos a utilizar para el desarrollo del
pensamiento creativo de los estudiantes. (3) El Nivel de fluidez de
Ideas, para el disefio y seleccion del prototipo ha incrementado en
relacion con la calidad y coherencia en las ideas emitidas por el
estudiante para resolver una situacion del entorno aprovechando la
robdtica como recurso, evidenciando un 66% de desarrollo en la
capacidad, por lo que la aplicacion de la robética en el proceso de
ensefanza tiene influencia positiva en el desarrollo de la capacidad

fluidez de ideas de los estudiantes.

Gonzales (2019). El aprendizaje cooperativo y su influencia en
el desarrollo de capacidad de trabajo en equipo en estudiantes de
confeccion industrial. El objetivo general fue determinar el efecto del

método de aprendizaje cooperativo en el desarrollo de la capacidad
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de trabajo en equipo de los estudiantes de la Especialidad de
Confeccién Industrial del Instituto de Educacién Superior Pedagogico
Privado San José” de Huancayo- 2017. La hipoétesis general fue la
aplicacion del método de aprendizaje cooperativo influye positiva y
significativamente en el desarrollo de la capacidad de trabajo en
equipo en los estudiantes de la Especialidad de Confeccion
Industrial del Instituto de Educacién Superior Pedagdgico Privado
“San José” - Huancayo, 2017. Los resultados en la dimension
capacidad de liderazgo de los estudiantes, en el pre test se observa
un promedio de 4.05 puntos, mientras en el post test se incrementa
a 5.81 puntos. En la dimensiéon integracion en el grupo de los
estudiantes, en el pre test se observa un promedio de 4.0 puntos,
mientras en el post test se incrementa a 5.52 puntos. En la
dimension habilidades interpersonales de los estudiantes en el pre
test se observa un promedio de 5.00 puntos, mientras en el post test
se incrementa a 6.81 puntos. En la variable Capacidad de trabajo, se
observa que el pre test es 12.71 puntos, mientras que 61 en el post
test se incrementa a 18.19 puntos. Eso implica que existe una
diferencia significativa entre los resultados de prueba de entrada y
de salida. La investigadora concluyo: (1) La aplicacién del método de
aprendizaje cooperativo, ha mejorado significativamente el desarrollo
de la capacidad de trabajo en equipo en los estudiantes de la
especialidad de Confeccién Industrial en el Instituto de Educacion
Superior Pedagogico Privado “San José” de Huancayo. Este
resultado es avalado con la siguiente decision estadistica, “como la
(tt) de tabla o tedrica (1,725) es menor que la (tc) calculada (9.124)
por lo tanto se acepta la hipétesis alterna y se rechaza la hipotesis
nula. (2) Con relacion al desarrollo de la capacidad de liderazgo, se
rechaza la hipoétesis alterna y se corrobora la hipétesis nula, puesto
gue en la decisién estadistica se tiene que (tt) de tabla o tedrica

(1,725) es mayor que la (tc) calculada (0,144), eso implica que la
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aplicacion del método de aprendizaje cooperativo aun no influyo
significativamente en el desarrollo de la capacidad de liderazgo en
los estudiantes de confeccién industrial de la Institucion Educativa
Privado Pedagdgico “San José” de Huancayo, esto por lo que, no ha
existido suficientemente las condiciones de aprendizaje. El
estudiante para que aprendan con facilidad tiene que realizar
actividades de aprendizaje significativas, no basta aplicar un
determinado método. (3) Con respecto al desarrollo de la capacidad
de integrarse al grupo, el resultado es favorable puesto que, la (tt) de
tabla o tedrica (1,725) es menor que la (tc) calculada (4,862), por lo
tanto se corrobora la hipotesis alterna y se rechaza la hipotesis nula,
eso significa, que la aplicacion del método de aprendizaje
cooperativo ha permitido el desarrollo de la capacidad de integrarse
en el grupo en los estudiantes de la Especialidad de Confeccion
Industrial del Instituto de Educacion Superior Pedagogico Privado
“San José” de Huancayo en 2017. Este hecho ha ocurrido porque el
método de aprendizaje cooperativo crea un ambiente favorable para
gue el grupo actué, permite la reduccion de la intimidad, dando lugar
a que las relaciones interpersonales sean amables, cordiales,
francas, de aprecio y colaboracién, de ese modo evita sentimientos
de temor, inhibicién, hostilidad, timidez. (4) Con referencia al
desarrollo de habilidades interpersonales, el logro es positivo, ya que
la (tt) de tabla o tedrica (1,725) es menor que la (tc) calculada
(4,665) por lo tanto se retiene la hipétesis alterna y se rechaza la
hipétesis nula. Esto quiere decir, que uso del método de aprendizaje
cooperativo favorecio el desarrollo de habilidades interpersonales de
los estudiantes de la Especialidad de Confeccion Industrial del
Instituto de Educacién Superior Pedagogico Privado “San José’-
Huancayo, 2017. Esto porque el método de aprendizaje cooperativo
permite a que exista una comunicacién empatica, asertiva y creativa,

que permite comprender lo que sucede a cada uno de los miembros
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del grupo dando lugar a una respuesta apropiada para evitar todo

tipo de violencia.

Morales (2018). La robdtica educativa para el aprendizaje de
la Geometria en estudiantes de Educacion Basica Regular. El
objetivo principal fue determinar la influencia de la robética educativa
en el aprendizaje de los poligonos regulares en estudiantes de
segundo grado de la Institucion Educativa Emblematica “Francisca
Diez Canseco de Castilla” de Huancavelica. La hipdtesis principal
fue la robdtica educativa influye positivamente en el aprendizaje de
los poligonos regulares en estudiantes de segundo grado de la
Institucién Educativa Emblematica “Francisca Diez Canseco de
Castilla” de Huancavelica. En los resultados del diagnéstico inicial se
obtuvo que los estudiantes se encuentran en el nivel de inicio,
aplicando la robdtica educativa, en el diagnostico final se obtuvo que
el 60% de estudiantes llegaron al nivel logro previsto y el 40% en el
nivel logro destacado, concluyendo que la robdtica educativa como
herramienta influye positivamente en el aprendizaje de poligonos
regulares y al trabajar en equipo desarrollaron habilidades
comunicativas, criticas, creativas y habilidades en el uso de las
tecnologias. El investigador concluyo: (1) La robdtica educativa
influye positivamente en el aprendizaje de poligonos regulares en
estudiantes del segundo grado de la Institucién Educativa “Francisca
Diez Canseco de Castilla” de Huancavelica;, ya que el valor
probabilistico (significancia) es de 0,000, comparando este valor con
el nivel de significacion asumida de 0.05. (2) La roboética educativa
como herramienta para el aprendizaje de poligono regular, permitio
gue la mayoria de estudiantes estan en el nivel de logro destacado,
Cuando el estudiante evidencia el logro de los aprendizajes
previstos, demostrando incluso un manejo solvente y muy

satisfactorio en todas las tareas propuestas. (3) La robdtica
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educativa como herramienta contribuye favorablemente en el
aprendizaje significativo en estudiantes de segundo grado de la
Institucién Educativa Emblematica “Francisca Diez Canseco de

Castilla” de Huancavelica.

Ortega (2019). El aprendizaje cooperativo en la produccion de
textos narrativos en los estudiantes de 5° grado de la Institucion
Educativa “Nuestra Sefiora de las Americas” N° 22777-Pisco. El
objetivo principal fue determinar cémo influye el aprendizaje
cooperativo en la produccion de textos narrativos en los estudiantes
de 5° grado de la Institucion Educativa Nuestra Sefiora de las
Américas N° 22777 — Pisco. La hipotesis principal fue el aprendizaje
cooperativo influye positivamente en la produccion de textos
narrativos en los estudiantes de 5° grado de la Instituciéon Educativa
Nuestra Sefiora de las Ameéricas N° 22777 — Pisco. Los resultados
en la tabla N° 01 observamos que se han desarrollado 10 sesiones
de aprendizaje cooperativo en forma sistematica y se ha
considerado indicadores representados por las siguientes letras: (A)
cuando se dispuso de materiales necesarios para promover el
aprendizaje cooperativo (B) cuando se aplicé la metodologia
adecuada (C) cuando se realizé un reforzamiento grupal. (D) cuando
se ejecutd acciones de evaluacion, (E). Cuando se logro la
participacion activa de los estudiantes, asi también se consideré la
siguiente escala de calificaciéon: (1) Deficiente, (2) Regular y (3)
bueno para indicar los logros de proceso que se obtuvieron en las
sesiones de clases. Asimismo, se registra resultados positivos en las
sesiones de aprendizaje cooperativo ya que se aprecia una media
aritmética de 13,8 de un total de 15 lo que evidencia que se aplicd
eficiente la variable x; asi también se observa un puntaje que oscila
entre 12 y 15 puntos por cada tema desarrollado en forma

ascendente lo que evidencia que la investigadora fue superando
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paulatinamente dificultades para finalmente lograr los objetivos
propuestos en esta investigacion. La investigadora concluye: (1) Se
demostré que el aprendizaje cooperativo influye positivamente en la
planificacion de los textos narrativos en los estudiantes de 5° grado
de la Institucion Educativa Nuestra Sefiora de las Américas N°
22777 — Pisco, este resultado se corrobora con el cuadro N° 02
cuando en el pre test los estudiantes obtienen una media aritmética
de 5.7027 que lo ubica en categoria de deficiente y luego de poner
en practica el aprendizaje cooperativo en el post test obtiene
11.3857 que los ubica en la categoria de bueno, habiendo mejorado
en un promedio de 5.68 puntos adicionales. (2) Se comprobo que el
aprendizaje cooperativo influye positivamente en la textualizacion de
los textos narrativos en los estudiantes de 5° grado de la Institucion
Educativa Nuestra Sefora de las Américas N° 22777 — Pisco, este
resultado se corrobora con el cuadro N° 03 cuando en el pre test los
estudiantes obtienen una media aritmética de 5.729 que lo ubica en
categoria de deficiente y luego de poner en practica el aprendizaje
cooperativo en el post test obtiene 12.0405 que los ubica en la
categoria de bueno, habiendo mejorado en un promedio de 6.3108
puntos adicionales. (3) Se demostré que el aprendizaje cooperativo
influye positivamente en la revision de textos narrativos en los
estudiantes de 5° grado de la Institucion Educativa Nuestra Sefiora
de las Américas N° 22777 — Pisco, este resultado se corrobora con
el cuadro N° 04 cuando en el pre test los estudiantes obtienen una
media aritmética de 5.864 que lo ubica en categoria de deficiente y
luego de aplicar el aprendizaje cooperativo en el post test obtiene 75
12.1757 que los ubica en la categoria de bueno, habiendo mejorado
en un promedio de 6.3109 puntos adicionales. (4) Se comprobo6 que
el aprendizaje cooperativo influye en la produccion de textos
narrativos en los estudiantes de 5° grado de la Institucién Educativa

Nuestra Serfiora de las Américas N° 22777 — Pisco, este resultado se
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corrobora con el cuadro N° 05 cuando en el pre test los estudiantes
obtienen una media aritmética de 14.9865 que lo ubica en categoria
de deficiente y luego de poner en practica el aprendizaje cooperativo
en el post test obtiene 32.2838 que los ubica en la categoria de
bueno, habiendo mejorado en un promedio de 17.2993 puntos

adicionales.

Toledo y Salazar (2019). Aplicacién didactica del EDMODO
para el aprendizaje cooperativo en estudiantes de primer grado de
educacion secundaria de la I.E “Victor Manuel Maurtua” del distrito
de Parcona. El objetivo general fue determinar si la aplicacion
didactica del EDMODO mejora el aprendizaje cooperativo de los
estudiantes de primer grado de educacion secundaria de la IL.E
“Victor Manuel Maurtua” del distrito de Parcona. La hipétesis general
fue la aplicacion didactica del EDMODO mejora significativamente el
aprendizaje cooperativo de los estudiantes de primer grado de
educacion secundaria de la I.E “Victor Manuel Maurtua” del distrito
de Parcona. En la tabla 5, se presentan los resultados comparativos
de las dimensiones evaluadas en los estudiantes de primer grado “A”
de educacién secundaria de la I.LE “Victor Manuel Maurtua” del
distrito de Parcona, 2018. Se observa que en promedio se ha
obtenido un incremento del 28% lo cual refleja que el nivel de
aprendizaje cooperativo es aceptable y significativa. Los
investigadores concluyeron: (1) La aplicacion didactica del EDMODO
mejora significativamente el aprendizaje cooperativo de los
estudiantes de primer grado de educacion secundaria de la I.E
“Victor Manuel Maurtua” del distrito de Parcona. Esto se ve reflejado
en la tabla 5 donde se evidencia un incremento del 28%. (2) La
aplicacion didactica del EDMODO mejora significativamente la
Interdependencia positiva de los estudiantes de primer grado de

educacion secundaria de la |I.LE “Victor Manuel Maurtua” del distrito
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de Parcona. Esto se ve reflejado en la tabla 5 donde se evidencia un
incremento del 30%. (3) La aplicacion didactica del EDMODO mejora
significativamente la Responsabilidad individual y grupal de los
estudiantes de primer grado de educacién secundaria de la |L.E
“Victor Manuel Maurtua” del distrito de Parcona. Esto se ve reflejado

en la tabla 5 donde se evidencia un incremento del 27%.

Vargas (2019). El kit robdtica wedo en el desarrollo de la
creatividad de los nifios del iv ciclo de primaria. El objetivo general
fue determinar la influencia del Kit Robotica WEDO en el desarrollo
de la creatividad de los nifios del IV ciclo de primaria. El presente
estudio no amerita de hipétesis por tratarse de una investigacion
descriptiva. Los resultados en la tabla 2 se presentan los resultados
generales obtenidos de la aplicacion de la ficha de observacion para
medir la creatividad de los estudiantes (4°) del IV ciclo de primaria de
la Institucion Educativa Javier Heraud en Lima en el afio 2017. En el
pretest se observa que 21 estudiantes que equivalen el 72% de la
muestra de estudio tienen un bajo nivel de desarrollo de la
creatividad; 6 estudiantes que equivalen el 21% de la muestra de
estudio tienen un regular nivel de desarrollo de la creatividad; y 2
estudiantes que equivalen el 7% de la muestra de estudio tienen un
alto nivel de desarrollo de la creatividad. Obteniéndose a la vez una
media aritmética de 6,38 puntos que indica que el nivel de desarrollo
de la creatividad que presentan los estudiantes en el pretest es bajo.
En cuanto al postest se observa que 3 estudiantes que equivalen el
10% de la muestra de estudio tienen un bajo nivel de desarrollo de la
creatividad; 2 estudiantes que equivalen el 7% de la muestra de
estudio tienen un regular nivel de desarrollo de la creatividad; y 24
estudiantes que equivalen el 83% de la muestra de estudio tienen un
alto nivel de desarrollo de la creatividad. Obteniéndose a la vez una

media aritmética de 15,93 puntos que indica que el nivel de

41



desarrollo de la creatividad que presentan los estudiantes en el
postest es alto. De lo observado en la tabla 2 se concluye que el
nivel de desarrollo de la creatividad de los estudiantes ha mejorado
como resultado de la aplicacién del médulo experimental (kit robdtica
WEDQO). La investigadora concluyo: (1) En base a los resultados
obtenidos en la investigacion se ha determinado que el Kit Robética
WEDO influyen en el desarrollo de la creatividad de los nifios del 1V
ciclo de primaria. Efectivamente los datos presentados en la tabla 2,
correspondiente al pretest y postest de la creatividad, reflejan una
media aritmética en el postest (15,93) superior a la del pretest (6,38),
situacion que se atribuye al Kit Robotica WEDO. (2) En base a los
resultados obtenidos en la investigacion se ha determinado que el
Kit Robdtica WEDO influyen en el desarrollo de la fluidez de los
nifios del IV ciclo de primaria. Efectivamente los datos presentados
en la tabla 3, correspondiente al pretest y postest de la fluidez,
reflejan una media aritmética en el postest (4,72) superior a la del
pretest (2,38), situacion que se atribuye al Kit Robotica WEDO. (3)
En base a los resultados obtenidos en la investigacion se ha
determinado que el Kit Robotica WEDO influyen en el desarrollo de
la flexibilidad de los nifios del IV ciclo de primaria. Efectivamente los
datos presentados en la tabla 4, correspondiente al pretest y postest
de la flexibilidad, reflejan una media aritmética en el postest (4,90)
superior a la del pretest (1,97), situacion que se atribuye al Kit
Robdtica WEDO. 4. En base a los resultados obtenidos en la
investigacion se ha determinado que el Kit Robética WEDO influyen
en el desarrollo de la originalidad de los nifios del IV ciclo de
primaria. Efectivamente los datos presentados en la tabla 5,
correspondiente al pretest y postest de la originalidad, reflejan una
media aritmética en el postest (4,17) superior a la del pretest (1,00),
situacion que se atribuye al Kit Robotica WEDO. (4) En base a los

resultados obtenidos en la investigacién se ha determinado que el
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Kit Robotica WEDO influyen en el desarrollo de la sensibilidad ante
los problemas de los nifios del 1V ciclo de primaria. Efectivamente los
datos presentados en la tabla 6, correspondiente al pretest y postest
de la sensibilidad ante los problemas, reflejan una media aritmética
en el postest (4,14) superior a la del pretest (1,03), situacion que se
atribuye al Kit Robética WEDO.

2.2.Bases teoricas
2.2.1. Robdética educativa
2.2.1.1. Conceptualizacion de la robotica educativa

La robdtica educativa es un medio de aprendizaje en el cual
participan las personas que tienen motivaciéon por el disefio y construccion
de creaciones propias (objeto que posee caracteristicas similares a las de
la vida humana o animal). Estas creaciones se dan, en primera instancia,
de forma mental y, posteriormente, en forma fisica y son construidas con
diferentes tipos de materiales, y controladas por un sistema
computacional, los que son llamados prototipos o simulaciones (Castillo,
2014, pag. 10).

Para Ruiz, (2007) “la robética educativa, también conocida como
robdtica pedagadgica, es una disciplina que tiene por objeto la concepcion,
creacion y puesta en funcionamiento de prototipos roboticos y programas
especializados con fines pedagogicos” (p. 123).

La robdtica educativa crea las mejores condiciones de apropiacion
de conocimiento que permite a los estudiantes fabricar sus propias
representaciones de los fenomenos del mundo que los rodea, facilitando
la adquisicion de conocimientos acerca de estos fendbmenos y su
transferencia a diferentes areas del conocimiento.

A través de la robotica educativa el docente puede desarrollar de
forma préactica y didactica aquellos conceptos tedricos que suelen ser
abstractos y confusos para los estudiantes; usar esta estrategia tiene la

ventaja adicional de simultdneamente despertar el interés del estudiante
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por esos temas, al tiempo que pone de manifiesto la relacion entre el
contexto tecnoldgico en el que se desenvuelve la vida actual y los temas
gue se ensefian. En este sentido, un ambiente de aprendizaje con
robdtica educativa, es una experiencia que contribuye al desarrollo de
nuevas habilidades, nuevos conceptos, fortalece el pensamiento
sistémico, légico, estructurado y formal del estudiante, al tiempo que
desarrolla su capacidad de resolver problemas concretos, dando asi una
respuesta eficiente a los entornos cambiantes del mundo actual (Odorico,
2004).

Una caracteristica especial que tiene la robotica educativa es la
capacidad de mantener la atencion del estudiante. El hecho de que el
estudiante pueda manipular y experimentar con estas herramientas de
aprendizaje basadas en robotica hace que pueda centrar sus
percepciones y observaciones en la actividad que esta realizando. Un
testimonio en este sentido lo dan Pierre Nonnon y Jean Pierre Theil,
guienes afirman que el uso de herramientas roboticas favorece el proceso
de ensefianza-aprendizaje, pues permite facilmente la integracion de lo
tedrico con lo practico, el desarrollo de un pensamiento sistémico y la
adquisicion de nociones cientificas (Ruiz, 2007).

Para poder aplicar proyectos de robética en el aula de clase es
necesario disponer de diferentes herramientas de software y/o hardware
gue permitan al estudiante construir o simular diferentes prototipos
robéticos. Los kits comerciales de robdtica son una gran opcidén para
involucrar la robotica en el aula de clase. Estas herramientas educativas
permiten a personas de todas las edades construir diferentes prototipos
roboticos sin necesidad de tener conocimientos avanzados en mecanica,

electronica o programacion.

2.2.1.2. Teorias pedagogicas vinculadas a la robética educativa

La robdtica educativa esta fuertemente vinculada con las teorias
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del constructivismo y la pedagogia activa. La teoria constructivista de
Jean Piaget (1976) asegura que el aprendizaje no es resultado de una
transferencia de conocimiento, sino que es un proceso activo de
construccién del aprendizaje basado en experiencias (Acufia, 2004). El
constructivismo sostiene que el aprendizaje se manifiesta a medida que el
estudiante interactla con su realidad y realiza concretamente actividades
sobre ella. Desde el punto de vista de la teoria constructivista, el uso de
herramientas tecnoldgicas en el aula de clase aporta una manera
alternativa de aprender y crea en los estudiantes experiencias para la
construccion de conocimientos (Hernandez, 2008). Los ambientes de
aprendizaje generados por la robotica educativa estan basados
fundamentalmente en la accion de los estudiantes. Los proyectos de
robdtica educativa posicionan al estudiante en un rol activo y protagénico
en su propio proceso de aprendizaje pues permiten al estudiante pensar,
imaginar, decidir, planificar, anticipar, investigar, hacer conexiones con el
entorno, inventar, documentar y realimentar a otros compafieros; en la
vivencia de todo este proceso, desarrollaran diversos conocimientos y
habilidades esenciales para desenvolverse eficientemente ante los retos y

desafios que impone el mundo actual (Acuia, 2004)

2.2.1.3. Teorias de aprendizaje que sustentan la robdética educativa

La robotica educativa encuentra su principal sustento en las
teorias constructivistas en donde el conocimiento se construye y el
contexto juega un papel determinante. A continuacién, se enunciaran los
distintos postulados que fortalecen la idea de encontrar en las nuevas
tecnologias una herramienta para la construccion de aprendizajes
adquiriendo competencias que permitan un desarrollo holistico del sujeto.

Jean Piaget asegura que el aprendizaje no es resultado de una
transferencia de conocimiento, sino que es un proceso activo de

construcciéon basado en experiencias. Por lo tanto, el aprendizaje pasa a
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ser un proceso individual que se manifiesta a medida que el estudiante
interactla con su realidad.

Hernandez (2008) en su proyecto de investigacion sobre el tema
coémo el modelo constructivista unido con las nuevas tecnologias (blogs,
wikis y redes sociales) afecta al proceso de aprendizaje en nifios entre las
edades de 7 y 11 afos de edad, sintetiza el aporte de Piaget: Las
personas no entienden, ni utilizan de manera inmediata la informacién que
se les proporciona. En cambio, el individuo siente la necesidad de
«construir» su propio conocimiento. El conocimiento se construye a través
de la experiencia. La experiencia conduce a la creaciéon de esquemas.
Los esquemas son modelos mentales que almacenamos en nuestras
mentes. Estos esquemas van cambiando agrandandose y volviéndose
mas sofisticados a través de dos procesos complementarios: la
asimilacion y el alojamiento.

Papert, quien trabajo con Jean Piaget en la Universidad de
Ginebra desde 1959 hasta 1963, postula el Construccionismo como un
nuevo enfoque sobre el aprendizaje. Retoma el concepto del desarrollo
cognoscitivo por medio de la construccion del conocimiento, remarcando
la importancia del contacto concreto con la realidad y la accién sobre ella.
Sostiene que la mejor manera de construir conocimiento es construyendo
algun objeto en concreto. A la vez estos objetos construidos se convierten
en medio para reflexionar, establecer conexiones y reformulaciones en
busca de resolver situaciones reales. De esta forma se fomenta la
curiosidad y el pensamiento critico, practico y creativo ante el entorno que
nos rodea. (Acuia, 2004).

Desde la perspectiva Vigostkiana, el intercambio social inter e
intra psicolégico es un factor decisivo en la adquisicibn de nuevos
conocimientos; es a través del confrontamiento constructivo, la
argumentacion y el trabajo en grupo que se llega a incorporar conceptos
concretos, significativos y duraderos. El concepto de Zona de Desarrollo

Préximo (ZDP), descrita por Vigostski como el espacio en donde el sujeto
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puede ir construyendo su aprendizaje con la interaccion y la ayuda de
otros, se ve efectivizado en las propuestas de resolucion colectivas. La
robGtica propicia estos ambitos de confrontacion, argumentacion,
negociacion y consolidacion de acuerdos potencializando la construccion
social del conocimiento. Cabe destacar como aporte pedagogico a la
propuesta de la Robédtica Educativa, las condiciones de aprendizaje
significativo postuladas por David Ausubel. Las mismas se pueden
enunciar:

— Por un lado, la significatividad l6gica y psicolégica cognitiva del
material; ambas determinan las caracteristicas del material
potencialmente significativo. La primera se refiere a la estructura
propia del mismo mientras que la segunda hace menciéon a la
estructura cognitiva del sujeto que participara activamente en la
adquisicion del nuevo conocimiento.

— También, se encuentra la disposicién para el aprendizaje la cual
se manifiesta en el deseo por aprender y la actitud positiva hacia
el conocimiento.

Si ponemos la mirada en la metodologia en la que se apoyan los
proyectos de robotica educativa, se encuentra fundamentos en una
técnica didactica denominada ABP (Aprendizaje Basado en Problemas).
Bernardo Restrepo Gomez la define de la siguiente manera: "El ABP es
un método didactico, que cae en el dominio de las pedagogias activas y
mas particularmente en el de la estrategia de ensefianza denominada
aprendizaje por descubrimiento y construccion, que se contrapone a la
estrategia expositiva 0 magistral. Si en la estrategia expositiva el docente
es el gran protagonista del proceso ensefianza y aprendizaje, en la de
aprendizaje por descubrimiento y construccion es el estudiante quien se
apropia del proceso, busca la informacion, la selecciona, organiza e
intenta resolver con ella los problemas enfrentados. El docente es un

orientador, un expositor de problemas o situaciones problematicas,
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sugiere fuentes de informacién y estd presto a colaborar con las
necesidades del aprendiz.” (Restrepo, 2005)
Algunas de las caracteristicas de ABP son:

La centralidad en el trabajo activo de los alumnos.

La resolucion de problemas para el logro de objetivos de

aprendizaje.

El trabajo colaborativo en pequefios grupos.

La interdisciplinaridad para la resolucion de problemas.

Todos estos aspectos se ven reflejados en las propuestas de
robdtica educativa poniendo la construccion del robot como situacion a
resolver y es el pequefio grupo de alumnos que enfrentaran este
problema con acompafamiento del docente como orientador y facilitador.
Por otro lado, Howard Gardner desarrolla la idea sobre las mudltiples
maneras de interactuar con el mundo. En su teoria de las Inteligencias
Multiples presenta sus investigaciones sobre el desarrollo de la capacidad
cognitiva en el hombre valorando la imaginacion, la creatividad, el manejo
de las emociones y las relaciones interpersonales. En su vision pluralista
de la mente reconoce los distintos estilos en la manera de conocer,
considera que la inteligencia no es uUnica y que cada persona tiene un
repertorio de capacidades cognitivas para resolver los problemas que le
subsisten, sin juzgar a una como mas inteligente que la otra. (Brites de
Vila y Almofio de Jeniche, 2002). De esta forma plantea ocho tipos de
inteligencias:

— La inteligencia interpersonal: habilidad para relacionarse con

otras personal y trabajar en equipo
— La inteligencia intrapersonal: capacidad para conectarse consigo
mismo y percibir una concepcion realista de si.
— La inteligencia corporal-kinestésica: habilidad para expresarse

con el cuerpo.
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— Inteligencia verbal-linguistica: habilidad para relacionar ideas y
expresarse con la palabra, tanto en el lenguaje oral como en el
escrito

— La inteligencia l6gico-matematica: pensamiento logico, deductivo
y secuencial; capacidad para razonar con ndameros Yy
operaciones abstractas.

— La inteligencia musical: habilidad de expresarse a través de la
musica.

— La inteligencia espacial: habilidad en la visualizacion de
imagenes, formas y colores. Relaciona, transforma y crea
esquemas graficos y conceptuales.

— La inteligencia naturalista: capacidad para observar, aprender y
disfrutar de la naturaleza. (Brites de Vila y Almofio de Jeniche,
2002)

De los postulados que se analizaron se vislumbra que desde el
constructivismo y el construccionismo de Papert; el intercambio social
inter e intra psicologico planteado por Vigostski, la importancia del
aprendizajes significativos sustentada por Ausubel; la propuesta de
aprendizaje basado en problemas; y la teoria de inteligencias muitiples de
Garden; el uso de herramientas tecnologicas en el aula favorece la
construccion de conocimientos. Todas estas teorias encuentran en la
robdtica Educativa un campo de accion Optimo, potencializando y

respetando el proceso de aprendizaje de los nifios y adolescentes.

2.2.1.4.Larobdtica educativa como recurso didactico

En la busqueda de perfeccionar el modelo epistemoldgico de
ensefianza-aprendizaje de los estudiantes, se vienen realizando cambios
en los ambientes educativos teniendo en cuenta los intereses de los
alumnos y los requerimientos de la sociedad tecnolégica actual. Y con el
objetivo de integrar las Tecnologias de la Informacién y la Comunicacion

(TIC) al curriculo surgié la Robédtica Educativa (RE) como recurso
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didactico.

Ultimamente las préacticas pedagodgicas tradicionales, antes
unidireccionales y el centro era el docente, se han Vvisto
modificadas por la inclusion de nuevos equipos informéticas y
computacionales, en donde surgen las Tecnologias de la
Informacién y las Comunicaciones (TIC) como una opcion a la que
pueden permitir los estudiantes como fuente de informacion
(Poco, 2018, p.27).

La Robotica es una tecnologia multidisciplinar, ya que hace uso
de los materiales que le suministran otras ciencias afines, tales
como la fisica, la matematica, la logica, la linguistica, la
electronica y las ciencias. La Robadtica Educativa es una situacion
gue le accede a los estudiantes, desde muy temprana edad a una
avanzada edad, edificar su propio conocimiento llevandolos de la
mano hacia el saber cientifico; permitiéndoles aprender en una
forma mas sencilla, movilizadora y practica (Ordaya y Sarmiento,
2019, p.51).

La robdtica educativa, como herramienta que apoya los procesos
de ensefianza-aprendizaje desde el punto de vista educativo,
toma la dimension de medio y no de fin. No se busca que los
ninos obtengan competencias en control automatico de procesos
y automatizacion industrial, solo se busca hacer de la robética un
pretexto para alcanzar, hacer y aprehender la realidad en la que

se encuentra (Poco, 2018, p.28).

2.2.1.5.Larobotica educativa en el enfoque constructivista

En el constructivismo se resalta la construccién del conocimiento
independientemente de las circunstancias del aprendizaje, es decir que el
aprendizaje que se evidencia a medida que el estudiante interactia con

su realidad y hace concretamente actividades sobre ella. Esta elaboracion
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cognitiva, a traveés la robdtica educativa produce una interaccién y

colectividad de los estudiantes, y se construye con un aprendizaje

significativo y con un nivel que no se obtendria individualmente.
Por ello una de las formas de introducir las TIC en el curriculo, ha
sido la Robotica Educativa. Al analizar la experiencia internacional
en el tema, varias han sido las maneras de inclusion de la
Robdética Educativa en las practicas pedagdgicas de los docentes
en las instituciones educativas. Desde el conocimiento de los
conceptos mas simples de la roboética, una especie de
alfabetizacion robotica, hasta los usos mas sofisticados de ella
(Armas, 2015, p.24-25).

Baigorri, Bachs y Reyes (1997) afirman que “La finalidad de la
tecnologia a través de la robotica pretende desarrollar habilidades y
destrezas de tipo general, que todo estudiante y ciudadano deberia
poseer, esto supone dar una dimension practica, orientada a facilitar la

transicion a la vida profesional” (p.58).

Estos desarrollos no estan orientados s6lo a maquetas o
representaciones de maquinas, como es el caso de la industria,
sino que en educacion es substancialmente un mecanismo que
potencia las representaciones de los conocimientos construidos,
producto de la interaccion del estudiante o aprendiz con los
materiales; a la luz de un problema a resolver y la guia del
facilitador, esencialmente en una modalidad de trabajo

colaborativo (Armas, 2015, p.25).

2.2.1.6. Elementos de larobética educativa
Segun el Ministerio de Educacion (citado por Camarena, 2017) los
elementos de la robotica educativa se clasifican en los siguientes:

» Elementos electrénicos, en que los que se incluye motores,
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sensores Yy dispositivos de control. El Kit de LEGO cuenta con
sensores de movimiento e inclinacién y motor; que permite dar
movimiento a los modelos y caracteristicas fisicas. Otro
dispositivo de control es el Hub; que permite conectar el motor
y los sensores a la Laptop XO o computadora. ElI hub se
conecta a la Lap top XO mediante un puerto USB.

» Elementos de construccién y maquinas simples, que permiten
la construccion de estructuras moviles (esqueleto del prototipo).
Estas maquinas simples (engranajes, poleas, ejes, ruedas
tornillo sin fin, etc.) tienen la funcion de transferir y transformar
fuerzas y movimientos a los prototipos (artefactos y robots). El
kit LEGO contiene 208 piezas de las mas variadas: Viene con
una cartilla para el inventario. Es recomendable que antes y al

finalizar la clase se haga el inventario de piezas.

2.2.1.7.Fases de la actividad en la roboética educativa
Para Camarena (2017) la robotica educativa tiene las siguientes
fases:
1. Fase de disefiar.
Disefar es la etapa en la cual se da la representacion o idea
asentada en la necesidad de solucionar alguna dificultad que
darda inicio a la ejecucion de una modelo, maqueta, disefio. Se
utiliza la imaginacion y la realidad para construir algo nuevo.
Este periodo es muy significativo la creatividad, porque accede
a crear sus propias opiniones y ponerlas a prueba afrontar los
limites y las fronteras, experimentar con opciones, obtener
retroalimentacion de otros y formar nuevos conceptos
basandose en sus experiencias.
2. Fase de construir.
Es la etapa manual o practica; debido a que se basa en el

disefio trazado y el cual emprenderd a crear una respuesta a
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una dificultad valiéndose piezas, de sensores, conectores y
conexiones, los cuales son simbolizaciones de sucesos del
ambiente diario, puente, casa, etc. Construir “modelos
intermedios” que sean la representacién de cosas o seres de la
naturaleza tales como el cocodrilo, ledn, sapo, etc. Se investiga
la representacion la realidad en forma artificial. Construir
“‘modelos avanzados que son representaciones de dispositivos
0 mecanismos de creaciones propias, industria, entre otros.

. Fase de programar.

En esta etapa, la actividad se inscribirse en el software WeDo
mediante una laptop XO, que accede a proyectar el
comportamiento y los movimientos en general del modelo
robotico educativo.

. Fase de evaluar.

En esta etapa es en donde se comprueba claramente que el
modelo efectuado marcha. Evidenciar que el trabajo cumple
con el conjunto de detalles para un correcto funcionamiento.

. Fase de documentar y compartir.

Esta fase es compartir y documentar las cosas muy
significativas porque accede a colaborar nuestro trabajo con los

demas de esa forma se difunde los conocimientos pertinentes.

2.2.1.8. Metodologia del aprendizaje en la robotica educativa

La metodologia para la ensefianza de la Roboética se fundamento

en teorias del aprendizaje. En este caso, los aportes de Piaget sirven para

enriquecer este trabajo, puesto que se parte de la idea del aprendizaje

visto y entendido como un proceso. Se valora la importancia de la

actividad en el desarrollo de la inteligencia como asimismo se asume el

valor de los medios, el aporte de las experiencias que sirven de

estimulacién al alumno a inquirir, descubrir o inventar. Ausubel aporta la

idea fuerza del aprendizaje significativo. Se concibe el aprendizaje
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significativo cuando la nueva informacion vertida a los alumnos es
relacionada o conectada a través de un anclaje de percepciones, ideas,
conceptos, y esquemas existentes en la estructura cognitiva del alumno.
La préactica pedagdgica tradicional Ultimamente, se ha visto reformada por
la inclusion de nuevas herramientas de informacion a las que acceden los
alumnos, una de las mas importantes son las TIC; lo cual ha significado
replantear los roles y funciones tradicionales que se habian asignado,
tanto a los profesores como a los alumnos (Sanchez, 2011).

2.2.1.9. Beneficios de aplicar la robética en el aula

Segun Poco (2018) los beneficios en los estudiantes por aplicar la

robotica son:

— Favorece la adquisicion de conocimientos cientificos y el
pensamiento l6gico, gracias a la resolucion de problemas y
retos matematicos de una forma divertida.

— Aprender robdtica es una formacion de futuro para los nifios en
carreras STEM (siglas en inglés de Science, Technology,
Engineering and Mathematics) que seran fundamentales en la
Economia Digital.

— Aprender robotica esta intimamente relacionado con aprender
programacion, un conocimiento basico en los perfiles
profesionales del futuro mas inmediato.

— Fomenta el trabajo en equipo. El protagonista no es el nifio,
sino el resultado del trabajo de grupo, esto es, el robot
educativo al que consiguen dotar de funcionamiento.

— Impulsa de una manera divertida el conocimiento del inglés y
desde un plano técnico, ya que todo lo relacionado con la
robética y la programacion estan en ese idioma.

— Aumenta la interaccion de los nifios mas timidos en grupos de
trabajo y les ayuda a socializarse, tanto con su grupo de trabajo

como con otros niflos en competiciones.
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Favorece la atencion a los detalles y, por tanto, incide en un
mejor rendimiento escolar con un conocimiento eminentemente
practico.

Fomenta la interaccion de los nifios en el aula con preguntas,
dudas y participacion en los procesos de aprendizaje.

Mejora la autoestima y la autonomia desde pequefios gracias a
la resolucion de problemas y al enfrentarse a retos y desafios
gue estimulan su pensamiento logico.

Desarrolla la creatividad e impulsa la curiosidad natural de los
mas pequefos, ya que el disefio, el funcionamiento y las
habilidades con las que se dota al robot educativo depende
exclusivamente de ellos.

Estimula la busqueda del conocimiento fuera del aula, ya que
muchos de los kits de robdtica permiten trabajar en casa sin
una inversion muy elevada.

Impulsa el manejo, mas alla del ocio, de dispositivos
tecnoldgicos que van a ser fundamentales en su dia a dia, tanto
en materia educativa, como en el terreno profesional.

Desde el punto de vista del docente, la robotica supone una
atractiva herramienta para dinamizar las clases, integrar y
potenciar conocimientos que, de otra manera, serian muy

dificiles de ensenar.

2.2.1.10. Modulo de prototipo para la construccion de los robots

En el Manual pedagdgico robdtica educativa WeDo (2016)

contiene prototipos para la construccion de los robots los cuales se

fundamentan en el Kit de robdética educativa WeDo.

En primer lugar, El kit de robdtica educativa WeDo ha sido

disefiado para el nivel de educacion primaria (estudiantes de 7 a 11

afos). Permite crear y programar prototipos de desigual complejidad con
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motores y sensores usando la laptop XO 1.0 y 1.5 con entorno SUGAR y
el software de programacion iconografica WeDo. Los estudiantes pueden
trabajar en equipos, aprendiendo a construir y programar modelos,
explorando, investigando, escribiendo y debatiendo ideas que brotaran
durante el uso de los modelos de dichas actividades. Las actividades
permiten a los estudiantes trabajar como jovenes cientificos, ingenieros,
matematicos y escritores, poniendo a su alcance las herramientas,
condiciones y tareas necesarias para llevar a cabo proyectos en distintos
campos de aplicacion. Manipulando estos materiales, los estudiantes se
sentiran animados a construir y programar un modelo funcional y utilizar,
después, el modelo con distintos propositos dependiendo del tema de la
actividad en articulacion con las areas de Ciencia y Ambiente, Matematica
o Comunicacion que el docente proponga (Manual pedagdgico robdtica
educativa WeDo, 2016).

Inventario

El kit de robdtica educativa WeDo esta conformado por
elementos de construccion y el software de control y automatizacion. Los
elementos de construccion estan conformados por engranajes, poleas,
vigas, ladrillos, entre otros, los cuales permiten construir diversos
prototipos de maquinas y mecanismos de diversa complejidad. Entre los
elementos de construccion resaltan piezas como el motor, sensor de
inclinacion, sensor de movimiento e interfaz de control (Hub) (Manual
pedagodgico robotica educativa WeDo, 2016).

De acuerdo con el Manual pedagogico robotica educativa WeDo
(2016) los procedimientos para interactuar con los dispositivos
electronicos son los siguientes:

a) Motor

1) Cable conector incorporado de 4 hilos.
2) Para su activacion se coloca sobre el hub haciendo

contacto su puerto de 4 pines en cualquier puerto.
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3) El motor nos permite hacer multiples conexiones, ya que su
puerto permite conectar un segundo motor, el cual se
activaria con las mismas funciones del primero.

4) Cuando es conectado en el hub muestra un icono en la
paleta de conexiones.

b) Hub

1. Administra la energia mediante la conexion USB.

2. Se conecta a cualquier tipo de puerto USB (1.0; 2.0, 3.0).

3. Una vez conectado, este tiene que ser reconocido por el
software WeDo (1) mostrando un icono en la paleta de
conexiones.

4. Sus puertos trabajan en cualquier orden.

5. El software permite un maximo de 3 hub.

c) Sensor de inclinacion

» Se conecta sobre el hub y automaticamente es detectado
por el software mostrando wuna animacion del
funcionamiento que este tiene, basado en la posicion en la
gue se esta inclinando.

» No permite conexiones sobre su puerto (solo se puede
utilizar uno en el mismo puerto del hub).

d) Sensor de movimiento

Se conecta en cualquier puerto del hub. Al igual que el otro

sensor, debera mostrar una animacion en el software al ser

reconocido, indicando si funciona o no.

En el Manual técnico software de robdtica educativa (2016) la
seccion primeros pasos son los siguientes:
1) Desde la ventana principal del software WeDo, haga clic en la

ficha contenidos.
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2) Aparecera el menu de primeros pasos. Por ejemplo, haga clic
en el botdn Engranajes para tener una idea de construccién y
programacion.

3) A continuacion, aparecera el modelo construir con un ejemplo
de programaciéon. Para girar el modelo, haga clic en las
flechas, a la izquierda o a la derecha. La ficha contenidos se
encuentra abierta por la mitad para permitir la creacién del
ejemplo de programa utilizando el lienzo del software.

4) Haga clic en la flecha a la izquierda para abrir la lista de
elementos que necesita para construir el modelo. A veces se
incluye una sugerencia de programacion. Haga clic en la
flecha a la derecha para abrir la sugerencia.

5) Haga clic en el icono del engranaje ubicado en la esquina
superior izquierda para volver al menu de Primeros Pasos.

6) Para mostrar los elementos relacionados con los “Bloques”
del software WeDo, haga clic en el signo de interrogacion. Por
ejemplo, haga clic en el primer bloque: “Bloque de activacion
del motor”.

7) Este ejemplo muestra los botones del menu Primeros Pasos
que estan relacionados con el bloque de “Activacion del motor
en sentido horario”.

-Haga clic en uno los botones del menu para ver la
programacion sugerida.
-Haga dos veces clic en el signo de interrogaciéon para cerrar

esta opcion.

2.2.2. Aprendizaje cooperativo del area de matematica

2.2.2.1. Concepto del aprendizaje cooperativo

El aprendizaje cooperativo es el empleo didactico de grupos

reducidos en los que los alumnos trabajan juntos para maximizar su

propio aprendizaje y el de los demas.
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Este método contrasta con el aprendizaje competitivo, en el que
cada alumno trabaja en contra de los demas para alcanzar
objetivos escolares tales como una calificacion de “10” que solo
uno o algunos pueden obtener, y con el aprendizaje individualista,
en el que los estudiantes trabajan por su cuenta para lograr metas
de aprendizaje desvinculadas de las de los deméas alumnos
(Johnson y Johnson, 1999, p.5)

El aprendizaje cooperativo es una propuesta integradora que

pone en primer plano la participacion activa y consciente del alumno en su

aprendizaje y su ambito afectivo para aprender a educarse con

metodologias dinamicas, participativas y de construccion social.

2.2.2.2.

En este tipo de aprendizaje, al descubrir los mismos alumnos el
valor de trabajar juntos, de comprometerse y de responsabilizarse
por el aprendizaje de los demas hace posible que la igualdad de
derechos se convierta en igualdad de oportunidades, logrando un
ambiente favorable para desarrollar la cooperacién, poner en
practica la solidaridad, el respeto, la tolerancia, el pensamiento
critico y creativo, la toma de decisiones, la autonomia y la

democracia como parte de su rutina (Linares, 2017, p.17).

La robotica aplicada al aprendizaje cooperativo en el area de
matematica

El Manual pedagdgico robodtica educativa WeDo (2016) nos

propone los siguientes talleres:

I. Resuelve problemas de cantidad
Construccion de un pateador
Los pasos a seguir para la construccion de este robot son:
1. Disefar
v Requiere a los estudiantes que miren atentamente las

imagenes que han traido. Cada grupo intenta situar
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elementos de la palanca: fuerza, resistencia y punto de
apoyo.

v Indique que las piernas de los futbolistas se mueven como
palancas. Por ejemplo, al patear la pelota encontramos
una resistencia (pelota), el punto de apoyo, que es la
cadera, y la potencia nos la brinda los musculos.

v  Pedir a los estudiantes que imaginen como podrian
construir una pierna de futbolista con el kit de roboética
educativa WeDo y lo grafiquen.

v En cada equipo, observe los disefios y solicite a cada
estudiante que explique como funcionaria su prototipo.

v  Pedir que seleccionen un disefio entre todos los
integrantes del equipo, lo grafiguen en un papelote e
indiquen los elementos de la palanca que permitira el
funcionamiento de su prototipo.

2. Construir

» Cuando culminen su disefo, entregue a cada equipo un
kit de robdtica educativa WeDo para su construccion.

» Indigue que pueden utilizar diversos elementos de
construccion como ladrillos, vigas, engranajes, manivelas,
ejes y piezas electronicas como, por ejemplo, el motor y el
hub para construir el pateador.

» Promueve la busqueda de estrategias de solucién
mediante las siguientes preguntas: ¢como empezaran a
construir el pateador? ¢Qué elementos de la palanca son
los méas importantes? ¢ Por qué? ¢ Utilizaran el motor?

» Oriente el trabajo de los estudiantes y acompafialos en el
proceso de construcciéon. Con esta finalidad, formula
algunas preguntas: ¢recuerdan que las vigas se pueden

unir utilizando conectores? ¢Podremos usar ejes y
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conectores en la construccion del pateador? ¢La plancha
base nos ayudaria? Inician la construccion.

Prueban el funcionamiento de su prototipo lanzando
pelotas de papel. Pregunte: ¢su pateador lanza las
pelotas con facilidad? ¢Son tiros largos o cortos? ¢Qué
necesita para realizar sus tiros?

Después de haber construido y probado el funcionamiento
de su prototipo, solicite que construyan un pateador con
motor que se puede programar. Pida que sigan los pasos
de construccion del prototipo "El pateador” de la seccidn
"Actividades" del software de control y automatizacion
WeDo.

3. Programar

Solicitar a los estudiantes que programen su prototipo para

patear una bola de papel con el programa. El programa "El

pateador" activa el bloque activacion de motor en un sentido

(hacia la izquierda) y lo hace funcionar durante dos décimas

de segundo. Entonces, se apaga.

Haga clic izquierdo sobre el bloque activacion de motor
en un sentido para cambiarlo por un bloque activacion de
motor en otro sentido. El motor se movera entonces en
sentido opuesto (hacia la derecha).

Para cambiar la entrada numérica del bloque activaciéon
de motor durante, pase el mouse por el bloque entrada y
escriba un nimero nuevo.

Estas acciones permiten a los estudiantes fomentar el
desarrollo del pensamiento critico, analitico y toma de
decisiones grupales.

Para utilizar mejor el tirador, solicite a los estudiantes que
muevan la pierna manualmente del prototipo hasta una

posicion mas alta y que coloquen la bola de papel junto a
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la pierna de apoyo antes de ejecutar el programa. La
energia se transfiere desde el motor activado por el
equipo a través de la pierna. La pierna es como una
palanca: el motor es el “esfuerzo” que empuja el eje
(punto de apoyo). El eje gira, levantando la pierna
(resistencia). Cuando la bola de papel esta colocada, la
energia que mueve la pierna se trasfiere a la bola.

» Pregunte: ¢cOmo pueden programar su pateador para que
espere a que la pelota este colocada antes de patear?
¢ Necesitaran un sensor? ¢ Cual?

= Pida que ejecuten el programa y expligue. En este
programa de "El pateador” se modifica para afiadir una
entrada de espera de movimiento al programa. Al ejecutar
el programa, el sensor de movimiento detectara la bola de
papel y el motor se activard en un sentido (hacia la
izquierda), funcionando por dos décimas de segundo.

Entonces, el motor se apaga.

Il. Resuelve problemas de regularidad, equivalencia y cambio
Construccion de una batidora
1) Disefio

v/ Constituyen equipos de trabajo, realizan sus normas y
organizan su trabajo.

v' Determina que cada equipo de trabajo disefie, mediante
un dibujo, su prototipo, que en este asunto es una
batidora, guiados por una imagen.

2) Construir

= Motivar a los estudiantes a edificar su disefio.

= Permitir que los estudiantes conversen en equipo, se
organicen y propongan de qué forma solucionaran el

problema utilizando la construccion y/o kit de robética.
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= |dentifican las piezas a utilizar en el Kit de robdtica.

= Se origina entre los estudiantes la busqueda de
estrategias para responder cada interrogante, indicando
estas preguntas: ¢qué material podrias usar para resolver
el problema? ¢Qué procedimiento realizarias para
resolverlo? (Verificacion concreta de la cantidad de
vueltas) ¢Qué materiales vas a utilizar para el prototipo

gue vas a construir? (Engranajes del kit).

3) Programar

Con su prototipo edificado, los estudiantes siguen
indicaciones sobre la programacion cada vez mas
complicado. Siendo uno de los desafios hacer que su
prototipo se empiece a trabajar con las piezas, sensores,
motores y programacion (piezas + actuadores + sensores +

programa).

4) Probar

v' De no marchar el prototipo, se debe manifestar el error y
corregirlo, examinando el manual de construccion y la
guia. Sefialan y relacionan los engranajes empleados en
el prototipo (engranaje de 24 dientes y engranaje de 8
dientes).

v El maestro se asegura de que los estudiantes hayan
comprendido la relaciébn entre las vueltas de ambos

engranajes.

Ill.Resuelve problemas de forma, movimiento y localizacién
Construccion de una silla voladora

a) Disefar

= Se invita a disefiar el modelo de silla voladora. Cada

equipo creara su disefio mediante un dibujo.
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= Se invitarda a disefiar en un papelote una silla voladora
similar a las fotografias, fotos o laminas (que se han
traido).

= Algunos equipos se guiaran de las imagenes llevadas u
otros la van a construir de acuerdo con las instrucciones
gue demande el equipo.

b) Construir

v Al terminar el disefio de la edificacion, trataran de
representar sus prototipos. Antes de comenzar la
edificacion, cada equipo debe ver bien las fotografias y las
imagenes, las mismas que le ayudaran para colocar sobre
el rumbo que debe tomar la creacion, la cual debe cumplir
con la finalidad de plantear al comenzar del taller.

v Los componentes para la construccion del presente
prototipo (silla voladora) son: vigas, ladrillos, engranajes,
ejes, manivelas, que utilizaran de acuerdo con el disefio
(dibujo) planteado por ellos mismos y que sera parte de
su edificacion.

v/ Se organiza a los nifios de tres o mas integrantes y
entrega el kit de WeDo.

v/ Se origina la busqueda de estrategias de respuestas a
través de las siguientes preguntas: ¢cOmo empezaran a
construir la silla voladora? ¢Sera importante determinar
cual serd nuestra construccion? ¢De qué manera se
colocaran las piezas? ¢ Por qué? ¢ Qué haran primero?

v/ Permitira que los nifios conversen en equipo.

v Se orienta el trabajo de los nifios y acompafialos en el
desarrollo de construccion. Con este fin, formula algunas
preguntas: ¢Se utilizara piezas iguales o diferentes?
¢, Colocaran las piezas en una misma posicion? Inician la

construccion.
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v Posteriormente de haber construido su prototipo segun

con el criterio del equipo, se les presentara una guia de
construccién donde se le indica, paso a paso, como debe
construir una silla voladora, en donde el estudiante se

modificara el modelo que el grupo ha edificado.

¢) Programar

. Se puede modificar alguna o algunas piezas, de tal
manera que esta silla gire sola sin usar la fuerza de tus
manos mediante la manivela?

El maestro conjuntamente con los equipos, debe dar
funcionabilidad al prototipo a través de la utilizacion del
software WeDo, en el cual fomentara en el estudiante el
desarrollo del pensamiento critico, analitico y toma de
decisiones grupales.

Plasmar la solucidon y realizaciébn pensada en una serie
ordenada (instrucciones) para desarrollar en una
programacion apropiada a la necesidad del prototipo
(lento, rapido).

El niflo una vez que nombre las piezas, las ira
experimentando hasta conseguir que la silla voladora gire,
usando el software de WeDo que le permite programar los

movimientos.

IV. Resuelve problemas de gestion de datos e incertidumbre

Construccion de un trompo

1. Disefar

Tener presente que previamente los estudiantes deben
compartir la entrevista realizada a sus familiares acerca
del conocimiento del trompo.

Pedir a los estudiantes que comenten lo que investigaron

con sus familiares y si conocen el trompo, como lo
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jugaban, describiendo de que material este hecho, como
lo hacian girar, qué funcion realiza.

Recordar que nuestros padres y abuelos usaban los
trompos de madera y con ellos demostraban habilidad en
realizar piruetas.

Cada equipo observara las imagenes, fotografias, laminas
y el trompo. Luego, formular la siguiente situacién
problematica: se dice que el trompo gira, ¢qué lo hace
girar?, ¢sen qué sentido y coémo?, ¢qué lo detiene?,
¢, sabes como este objeto ha evolucionado con el tiempo?,
¢,cOmo crees que devengan a futuro?, ¢te imaginas como
sera en un futuro?

Invitamos a disefiar el modelo del trompo y cada equipo
plasmara su creacion a través de un dibujo.

Disefien en un papelote un trompo similar al de las
fotografias o laminas o al del mismo trompo que han
traido.

Algunos equipos se guiaran de las imagenes llevadas u
otros la van a crear de acuerdo con las indicaciones que

demande el equipo.

. Construir

v  Disefla a través de un dibujo la construccion de su

prototipo: el trompo. Antes de iniciar la construccién, cada
grupo debe observar bien las imagenes, fotografias y
hasta el mismo trompo. Estas imagenes le ayudaran en la
orientacién para la construccion de su prototipo planteado

al inicio del taller.

v Los elementos para la construccién del presente prototipo

(el trompo) son: ladrillos, vigas, engranajes, conectores,

motor, planchas agujereadas, ejes, que utilizaran de
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acuerdo con el disefio (dibujo) planteado por ellos mismos
y que sera parte de la construccion.

v Organiza a los estudiantes formando diferentes grupos y
entrega el kit WeDo.

v Permite que los estudiantes conversen en equipo para
llegar a tomar acuerdo en referencia a su construccion.

v’ Orienta el trabajo de los estudiantes y acompafialos en el
proceso de construccion.

v’ Orientar el trabajo mediante la guia de construccién, en el
cual se indica, paso a paso, como debe construir el
trompo. Luego, se procedera a rectificar el modelo que el
equipo ha construido.

3. Programar

- Haz la siguiente consulta: ¢como creen que se pudieron
conocer la mejor posicion para que nuestra construccion
gire mas rapido? ¢ Durante cuanto tiempo giré tu trompo
utilizando un soporte con el engranaje de 24 dientes y el
de 8 dientes? ¢Qué creen que usaron para organizar los
datos en la tabla? ¢Qué habran tenido en cuenta para
elaborarla?

- Fomentara en el estudiante el desarrollo del pensamiento
critico, analitico y toma de decisiones. ¢ Puedes hacer que
gire mas rapido utlizando un motor? Realiza la
modificacion de tu construccion afiadiéndole el motor.

- ¢Qué tipo de piezas deben utilizarse para que el trompo
pueda girar por si solo? Némbralas.

- Una vez que el estudiante nombr6 las piezas, las ird
probando hasta lograr que el trompo realice movimientos
lentos o rapidos y que el software de WeDo le permita
programar los movimientos en un tiempo para determinar

si lo que realiza es un cambio o un movimiento. Ademas,
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saber si este movimiento es de tipo reversible o
irreversible.

- Sobre el motor de inclinacion, tener en cuenta que este
funcionaré siempre y cuando lo programes con el software
WebDo.

2.2.2.3. Fundamentos teéricos del aprendizaje cooperativo
Vallet, Rivera, Vallet y Vallet (2017) indica que existen los
principales fundamentos tedricos del aprendizaje cooperativo:

» La teoria del desarrollo conductista.
La teoria comportamental asume que el aprendizaje cooperativo
estd disefiado para proveer incentivos a los miembros del
equipo para participar en los esfuerzos del grupo (Johnson y
Smith, 1998). En este caso, el aprendiz es dependiente del
instructor para poder determinar con exactitud las correctas
asociaciones entre estimulo y respuesta, ya que el instructor
controla el aprendizaje controlando el estimulo (Skinner, 1971),
por lo que la interaccidn entre aprendiz y profesor es esencial en
el aprendizaje cooperativo.
Se enfoca en el impacto que tienen los refuerzos y recompensas
del grupo en el aprendizaje. Skinner se enfocdé en las
contingencias grupales, Bandura en la imitacion, etc. Segun
Johnson y Johnson recientemente Slavin han hecho énfasis en
la necesidad de recompensar a los grupos para motivar a la
gente para que aprendan en grupos de aprendizaje cooperativo.
(Citado por Villegas, 2010)

» La Teoria de la interdependencia social.
La teoria asume que los esfuerzos cooperativos estdn basados
en la motivacion intrinseca de los miembros del equipo

generada por factores interpersonales (interaccion entre los
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miembros del equipo) y por la aspiracion a conseguir un objetivo
comun (compromiso de los miembros del equipo).

La teoria que mas influye en el aprendizaje cooperativo se
enfoca en la interdependencia social. Kurt Kafka, uno de los
fundadores de la Escuela de Psicologia de la Gestalt, propuso
gue los grupos eran un todo dinamico en el que la
interdependencia entre los miembros variaba. (Citado por
Villegas, 2010)

La teoria del desarrollo cognitivo.

La teoria cognitiva ve la cooperacion como un prerrequisito para
el crecimiento cognitivo que fluye desde el individuo hacia la
consecucion de los objetivos comunes (Johnson, Johnson y
Smith, 1998).

Argumenta que los estudiantes han de ser aprendices activos
para poder elaborar y explicar el material aprendido a otros
compafieros del equipo, y que la interaccibn con sus
compaferos incrementa su aprendizaje de conceptos criticos
(Damon, 1984).

Tiene gran parte de su fundamento en los trabajos de Piaget,
Vigostky y otros tedricos. Para Piaget, cuando los individuos
cooperan en el medio, ocurre un conflicto sociocognitivo que
crea un desequilibrio, que a su vez estimula el desarrollo

cognitivo. (Citado por Villegas, 2010)

2.2.2.4. Aprendizaje cooperativo desde el enfoque sociocultural

Para explicar el aprendizaje Vigotsky propuso el concepto de la

zona de desarrollo proximo (ZDP), el cual lo defini6 como la distancia entre

el nivel de desarrollo real del estudiante, determinado por la capacidad de

resolver problemas de manera independiente, y el nivel de desarrollo

potencial determinado por la capacidad de resolver problemas bajo la
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orientacion de un adulto o en colaboracién con pares mas capacitados. El
aprendizaje cooperativo en la teoria sociocultural de Vigotsky rentabiliza
las enormes potencialidades que ofrece el grupo-clase para el aprendizaje,
a través del establecimiento de canales multidireccionales de interaccion
social. Al promover la realizaciobn conjunta de las actividades de
aprendizaje, se generalizan las situaciones de construccion de
conocimientos compartidos.
Al estructurar sistemas de interaccion social eficaces, se
promueven las interacciones de andamiaje entre alumnos, en las
gue unos actian sobre la ZDP de otros. Asi, se maximizan las
posibilidades de aprender del alumnado. Promueve un mayor
dominio del lenguaje como vehiculo de comunicacion vy
herramienta de pensamiento, finalmente al establecer una cultura
basada en la ayuda y el apoyo mutuo propicia un entorno
favorable a la promocion del aprendizaje de todos los alumnos.
(Linares, 2017, p.15).

Una segunda contribucion vygotskyana de notoriedad fue el
concepto de «sintesis» como una evidente respuesta ante los principios de
la logica y la dialéctica posterior a Hegel. De acuerdo con Bautista et al.
(2005), Vygotsky definié la «sintesis» no como la suma o la yuxtaposicion
de dos 0 mas elementos que se relacionaban entre si, sino que la entendi6
como un producto totalmente nuevo, generado a partir de la interaccion
entre ellos. Asimismo, Vygotsky (1978) particulariz6 sobre el binomio
docente/discente con el uso del término ruso obuchenie, que significa que
se encuentran en una correlacion interligada como participes de una
unidad. Esta configuracién, acorde con los/as autores/as mencionados/as,
corroboré una tercera percepcion clave en la teoria sociocultural de
Vygotsky: la «mediacibn», como un presupuesto esencial de la
dependencia mutua entre el «yo» y «el/la otro/a».

La relacion mediada —que conjeturé que el ser humano «se
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construye» en su correspondencia con los/as demas— no exclusivamente
se facilitaba por el otro sujeto, sino, a la par, por la posibilidad de
interaccién con signos, simbolos culturales y objetos que orientaban la
actividad humana. De esta forma, lo que separdé las funciones
psicologicas elementales de las superiores fue que las Ultimas usaban
signos que actuaban como intermediarios. Asi, se entendi6é que el control
pasaba del contexto social al individual para permitir a cada cual, por
tanto, anticipar y planificar su actuacion. Al apuntar que la accién del
sujeto estaba mediada, Vygotsky dio a entender que los sistemas de
signos, ademas de facilitar una interpretacion y el control de la actividad
social, se convertian en un vehiculo de la propia conducta del individuo.
La teoria sociocultural de Vygotsky establecio que la forma en la
gue se estructure en cualquier grupo la interdependencia social
determinara la manera en la que interactien los/as alumnos/as unos/as
con otros/as. Al aplicar esta teoria para el aprendizaje del area de
matematica se puede producir que:
Si la interdependencia es positiva (cooperacion) se dara una
interaccion promovedora, es decir, los individuos animan vy
facilitan los esfuerzos de cada uno por aprender. Si la
interdependencia es negativa (competencia) resultara en una
interaccion de oposicion puesto que los individuos desalientan y
obstruyen los esfuerzos de los demas por el logro. Si no existe
interdependencia (esfuerzos individualistas) no existe interaccion
puesto que los individuos trabajan independientemente sin ningun
tipo de intercambio con nadie. La interaccibn promovedora con
interdependencia positiva aumenta los esfuerzos hacia el logro,
promueve relaciones interpersonales positivas y conduce a una
salud emocional. La interaccion basada en la oposicion o la
ausencia de oposicion disminuye los esfuerzos hacia el logro,
promueve las relaciones interpersonales negativas y provoca

desajustes emocionales o psicoldgicos. (Marcos, 2006, p.13)

71



2.2.2.5. Ventajas del aprendizaje cooperativo

Segun Angulo (2017) las ventajas que posee el aprendizaje

cooperativo en los estudiantes son las siguientes:

7
L X4

*,

7/
L X4

*

K/

Al realizar actividades cooperativas, los estudiantes plantean
objetivos y metas que son positivas para si mismos y para los
demas miembros del grupo, buscando de esa manera
maximizar su aprendizaje y el de los demés del grupo.
Ademas de los efectos en el proceso de aprendizaje el trabajo
grupal o cooperativo tiene efectos también en las relaciones
socioemocionales que se establecen entre los miembros del
grupo, lo que ayuda al crecimiento como personas de los
estudiantes.

Permite la participacion activa de los estudiantes lo que
posibilita dejar de lado la participacion tradicional del
estudiante como elemento pasivo en el proceso de ensefianza
aprendizaje.

Permite el aprendizaje significativo, es decir que los
estudiantes descubran las cosas por si mismos, lo que
contribuye a mejorar la calidad de los conocimientos
aprendidos.

Permite el desarrollo de valores sociales tales como
solidaridad, tolerancia, capacidad de argumentacion y de
persuasion.

Se logra mejores niveles de aprendizaje por la aplicacion de
los conocimientos tedricos a situaciones reales o0
contextualizadas.

Permite la utilizacion de personas que se distinguen por las
ideas que aportan y por las acciones que realizan en beneficio
de la labor que debe desarrollar el grupo.

Los estudiantes construyen, descubren y extienden su propio

conocimiento.
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2.2.2.6. Condiciones basicas para el aprendizaje cooperativo

Para Jhonson y Jhonson (1994) las condiciones que estan

presentes en el aprendizaje cooperativo son las siguientes:

Autoevaluacion compartida
Responsabilidad

Trabajo en equipo
Comunicacion

Cooperacion

Estrada, Monferrer y Moliner (2016) indica que los aspectos

fundamentales para desarrollar el aprendizaje cooperativo son los

siguientes:

7
L X4

La composicion de los grupos de trabajo cooperativos es
heterogénea mientras que en el trabajo en equipo suele ser
homogénea. La formacién de los grupos heterogéneos debe ir
acompafnada de la construccion de la identidad de los grupos,
de la practica de la ayuda mutua entre el alumnado que
debe aprender a valorar las diferencias individuales de
manera que estas les permitan desarrollar la sinergia
del grupo.

Existencia tanto de responsabilidad individual como
corresponsabilidad entre los miembros del grupo. Es decir, los
resultados dependen del aprendizaje individual de todos los
miembros del grupo. Con lapotenciacion de la
responsabilidad individual se trata de evitar que haya algun
miembro que no trabaje y de que todo el trabajo del grupo
recaiga en una sola persona. Algunas féormulas usualmente
utilizadas para controlar el desempefio individual de los
miembros del grupo son: los examenes individuales, la

eleccion al azar de un estudiante para presentar los
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7/
L X4

resultados del grupo (portavoz), o hacer preguntas
individuales mientras se supervisa el trabajo grupal (Domingo,
2008).

Interdependencia positiva entre los miembros del grupo. Esto
supone que el aprendizaje de los miembros del grupo a nivel
individual se reduce sin la contribucion del resto. Para
potenciar la interdependencia positiva hay que entrenar al
alumno en la idea de que la realizacion de las producciones
de clase son objetivos colectivos del grupo, el éxito personal
va ligado inevitablemente al del grupo. En este
sentido, existen diversas formas de estructurar la
interdependencia positiva, por ejemplo: las
recompensas colectivas, la dependencia de recursos de otros,
la division del trabajo, etc.

En el trabajo cooperativo se produce un liderazgo compartido
y no un liderazgo individual mas propio del trabajo en equipo.
Algunas de las caracteristicas del Aprendizaje cooperativo
estan en sintonia con el desarrollo del concepto moderno de
liderazgo, que enfatiza la cooperacion, el liderazgo en equipos
y el reconocimiento de las perspectivas multiples.

Las habilidades necesarias para desarrollar el Aprendizaje
cooperativo son objeto explicito de la intervencion educativa,
son ensefiadas directamente por los profesores, previamente
y durante el proceso de implantacion en el aula. Esta
conclusién no suele darse en el trabajo en equipo, puesto que
en este segundo caso se presupone que las habilidades
socio-emocionales y las capacidades que los alumnos
necesitan para trabajar en grupo son un prerrequisito que
deben poseer antes de tomar la decisién de utilizar dinamicas

grupales.
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Segun Goémez (2007) las condiciones bésicas para lograr el

aprendizaje cooperativo son:

v Planteamientos didacticos basados principalmente en el
trabajo en equipo como base de la construccién de los
conocimientos de los integrantes.

v Responsabilidad efectiva, compartida y evaluada de todos:
alumnos y profesores.

v’ La evaluacion propia y compartida, de los demas miembros
del grupo-clase, de los procesos de trabajo como parte de la
responsabilidad sobre los pasos dados para lograr los
objetivos individuales, de equipo y de grupo-clase

v/ Comunicacion fluida, libre, valorada, critica y responsable de
todos con todos.

v/ Cooperacion entre los distintos miembros de la comunidad

educativa.

La cooperacion es primeramente, y antes de cualquier otra cosa,
una actitud, una predisposicion. Pero una actitud y una predisposicion que
como todas no es espontanea, natural, innata en los individuos. Los
procesos de aprendizaje-ensefianza escolares plantean modelos de
relacion e interaccion a los sujetos que los frecuentan. Plantean modelos
de convivencia y de desarrollo de las tareas que en ellos se realizan.
(Goémez, 2007)

2.2.2.7. Disefio de secuencias didacticas a través de la cooperaciéon
Los elementos que proponen Johnson, Johnson y Holubec
(1994) y que se retoman para la propuesta de intervencion, es decir, el
disefio de la “ficha para el aprendizaje cooperativo” y su implementacién
se mencionan a continuacion:
1. Interdependencia positiva. Crea un compromiso con el éxito

de otras personas, se debe tener claro que el esfuerzo de
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cada integrante beneficiara a los demas miembros, esto es
la base para lograr la cooperacion.

2. Responsabilidad individual y grupal. Se debe tener claro los
objetivos y asumir la responsabilidad de alcanzarlos, cada
miembro debe cumplir con la parte que le corresponde.
Debe ser capaz de evaluar el progreso en cuanto al logro de
objetivos y el esfuerzo individual.

3. Interaccion estimuladora cara a cara. Promover el
aprendizaje del otro para adquirir un compromiso personal
con otros y sus objetivos comunes.

4. Ensenar practicas interpersonales y grupales
imprescindibles. Los miembros deben saber como ejercer la
direccion, tomar decisiones, crear un clima de confianza,
comunicarse y manejar los conflictos, en la cual el docente
es un agente vital.

5. Evaluacion grupal. Analisis del logro de metas, con base en
las acciones positivas y negativas de sus miembros, para

decidir cuales conservar o modificar.

2.2.2.8. Area de Matematica

La matematica es una actividad humana y ocupa un lugar
relevante en el desarrollo del conocimiento y de la cultura de nuestras
sociedades. Se encuentra en constante desarrollo y reajuste, y por ello
sustenta una creciente variedad de investigaciones en las ciencias, las
tecnologias modernas y otras, las cuales son fundamentales para el
desarrollo integral del pais. Esta area de aprendizaje contribuye en formar
ciudadanos capaces de buscar, organizar, sistematizar y analizar
informacion, entender el mundo que los rodea, desenvolverse en él, tomar
decisiones pertinentes y resolver problemas en distintos contextos de
manera creativa. El logro del Perfil de egreso de los estudiantes de la

Educacion Basica se favorece por el desarrollo de diversas competencias.
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(MINEDU, 2016)

Segun el MINEDU (2016) a través del enfoque centrado en la
Resolucién de Problemas, el area de Matematica promueve y facilita que
los estudiantes desarrollen las siguientes competencias:

- Resuelve problemas de cantidad

- Resuelve problemas de forma, movimiento y localizacion

- Resuelve problemas de regularidad, equivalencia y cambio

- Resuelve problemas de gestion de datos e incertidumbre

2.2.2.9. Enfoque del area de Matematica

En esta area, el marco tedrico y metodologico que orienta la
enseflanza — aprendizaje corresponde al enfoque centrado en la
Resolucion de Problemas. Dicho enfoque se nutre de tres fuentes: La
Teoria de Situaciones didacticas, la Educacidon matematica realista, y el
enfoque de Resolucion de Problemas. En ese sentido, es fundamental
entender las situaciones como acontecimientos significativos, dentro de los
cuales se plantean problemas cuya resolucion permite la emergencia de
ideas matematicas. Estas situaciones se dan en contextos, los cuales se
definen como espacios de la vida y practicas sociales culturales, pudiendo
ser matematicos y no matematicos. Por otro lado, la Resolucion de
problemas es entendida como el dar solucion a retos, desafios, dificultades
u obstaculos para los cuales no se conoce de antemano las estrategias o
caminos de solucidn, y llevar a cabo procesos de resolucion y organizacion
de los conocimientos matematicos. Asi, estas competencias se desarrollan
en la medida que el docente propicie de manera intencionada que los
estudiantes: asocien situaciones a expresiones matematicas, desarrollen
de manera progresiva sus comprensiones, establezcan conexiones entre
estas, usen recursos matematicos, estrategias heuristicas, estrategias
metacognitivas o de autocontrol, expliquen, justifiquen o prueben
conceptos y teorias. (MINEDU, 2016)
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Segun el MINEDU (2016) teniendo en cuento lo anterior, es

importante considerar que:

-La Matemética es un producto cultural dinamico, cambiante, en
constante desarrollo y reajuste.

- Toda actividad matematica tiene como escenario la resolucion
de problemas planteados a partir de cuatro situaciones
fenomenoldgicas: cantidad; regularidad, equivalencia y cambio;
forma, movimiento y localizacién; y gestion de datos e
incertidumbre.

- El aprendizaje de la matematica es un proceso de indagacion y
reflexion social e individual en el que se construye y reconstruye
los conocimientos durante la resolucion de problemas, esto
implica relacionar y organizar ideas y conceptos matematicos,
gue iran aumentando en grado de complejidad.

-Las emociones, actitudes y creencias actian como fuerzas
impulsadoras del aprendizaje.

-La ensefianza de la matematica pone énfasis en el papel del
docente como mediador entre el estudiante y los saberes
matematicos al promover la resolucion de problemas en
situaciones que garanticen la emergencia de conocimientos
como solucion o6ptima a los problemas, su reconstruccion,
organizacion y uso en nuevas situaciones. Asi como gestionar
los errores que surgieron en este proceso.

-La metacognicion y la autorregulacion propicia la reflexion y
mejora el aprendizaje de la matematica. Implica el

reconocimiento de aciertos, errores, avances y dificultades.

Segun MINEDU (2016) los enfoques transversales son los
siguientes:

v" Inclusivo o atencion a la diversidad

v' Ambiental
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v' Intercultural

v/ Busqueda de la excelencia
v Derechos

v’ Igualdad de género

v" Orientacion al bien comun

2.2.2.10. Orientaciones generales para desarrollar competencias en
el &rea de Matemética
Segun el MINEDU (2016) para el desarrollo de las competencias
matematicas en Primaria se requiere:

- Partir de experiencias concretas y de las propias vivencias de
los estudiantes. Paulatinamente, a lo largo de la escolaridad,
irdn haciendo abstracciones, en un proceso de aprendizaje
basado en la indagacion y descubrimiento, asi como en la
interaccion con sus pares.

-Que los estudiantes propongan ideas, elaboren vy
comprueben afirmaciones matematicas, aprendan a evaluar
su propio proceso y el de los demas, y desarrollen
estrategias y procedimientos que les permitan resolver
problemas y comprender el mundo usando las matematicas.

-Plantear o identificar situaciones donde se planteen
problemas en contexto personal, familiar y escolar, los cuales
son oportunidades propicias para el aprendizaje de la
matematica en su sentido mas (util, funcional y significativo.
Méas adelante seran problemas en situaciones de contextos
mas amplios como los sociales y comerciales, por ejemplo,
situaciones de compra-venta, pago de pasajes, reparto de
cantidades, descuentos, ubicacion y orientacién espacial,
dibujo y disefio, situaciones que incluyen informacién
expresada con grandes cantidades, entre otras. Asi mismo,

se presentaran diversas oportunidades en las que surge la
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necesidad de manejar con mayor precision unidades de

medida y la interpretacion de informacion estadistica.

2.3. Formulacion de hipotesis

2.3.1. Hipotesis general

a) Hipotesis alterna

La robdtica educativa influye significativamente en el

aprendizaje cooperativo del area de Mateméatica en los

nifios y nifias del sexto grado de educacion primaria de la
Instituciéon Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de

Huamatambo, provincia de Castrovirreyna.

b) Hipdtesis nula

La robdtica educativa no influye significativamente en el

aprendizaje cooperativo del area de Matematica en los

nifos y nifias del sexto grado de educacion primaria de la
Instituciéon Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de

Huamatambo, provincia de Castrovirreyna.

2.3.2. Hipotesis especificas

H.E.1:

H.E.2:

La robdtica educativa influye significativamente en la
resolucion de problemas de cantidad del area de
Matematica en los nifios y nifias del sexto grado de
educacién primaria de la Institucion Educativa N°
22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo,

provincia de Castrovirreyna.

La robdtica educativa influye significativamente en la
resolucién de problemas de regularidad, equivalencia
y cambio del area de Matematica en los nifios y nifias

del sexto grado de educacién primaria de la Institucion
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Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de

Huamatambo, provincia de Castrovirreyna.

H.E.3: La robdtica educativa influye significativamente en la

resolucion de problemas de forma, movimiento y
localizacion del area de matematica de los nifios y
nifias del sexto grado de educacién primaria de la
Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito

de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna.

H.E.4. La robotica educativa influye significativamente en la

resolucion de problemas de gestion de datos e
incertidumbre del area de matematica de los nifios y
nifas del sexto grado de educacion primaria de la
Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito

de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna.

2.4. Definicion de términos

2.4.1.

2.4.2.

Actuador

Dispositivo que produce algun tipo de movimiento a partir de
una orden proveniente de la interfaz. Ejemplos de
actuadores son los motores eléctricos, los electroimanes,
etc. (Armas, 2015, p.83)

Aprendizaje

Es aquel aprendizaje que vincula el nuevo material de
aprendizaje con los conocimientos previos delta alumno/a.
En la medida que el nuevo material de aprendizaje se
relacione de forma sustantiva y no arbitraria con lo que la/el
alumna/o ya sabe, es decir, que sea asimilado a su
estructura cognoscitiva, se dice que el aprendizaje es

significativo. (Armas, 2015, p.83)
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2.4.3.

2.4.4.

2.4.5.

2.4.6.

2.4.7.

2.4.8.

Aprendizaje cooperativo

Es el empleo didactico de grupos reducidos en los que los
alumnos trabajan juntos para maximizar Su propio
aprendizaje y el de los demas. (Johnson et al., 1994, p.14)
Autoevaluacién

Es aquella que realiza el individuo sobre su propia actuacion
con la finalidad de conocer y mejorar su proceso educativo.
(Armas, 2015, p.83)

Cibernética

Area del saber humano que estudia comparativamente los
sistemas de comunicacion y regulacion automatica de los
seres vivos con sistemas electronicos y mecanicos
semejantes funcionalmente a aquellos. (Armas, 2015, p.83)
Comprobacion logica

Es una comprobacion de tipo formal, cuyo procedimiento
consiste en la demostracion de una conclusion de un
argumento, a través de una derivacion correcta de premisas
y axiomas. (Armas, 2015, p.83)

Constructivismo

Corriente de la Psicologia del Aprendizaje que se
fundamenta en la importancia de la actividades mental
constructiva por parte delta alumno/a en la realizacion de los
aprendizajes escolares. Concibe el aprendizaje escolar
como un proceso de construccion del conocimiento, y la
enseflanza como una ayuda en dicho proceso. (Armas,
2015, p.83)

Programa de control

Secuencia de instrucciones que residen en la computadora
de control y que determinan el comportamiento del sistema
de robotica. Estas instrucciones estan escritas en algun

lenguaje, como por ejemplo Visual Basig, LOGO,
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Minibloques, Pascal, etc. Algunos lenguajes féaciles de
utilizar permiten programar por medio de iconos el
comportamiento del sistema robético. (Armas, 2015, p.85)

2.4.9. Robot
Dispositivo transformador de energia y programable. (Armas,
2015, p.85)

2.4.10. Robdética educativa
Sistema educativo, cuyo curriculo se centra en la
construccién de un artilugio-robot por el/la alumno/a. (Armas,
2015, p.85)

2.4.11. Sensor
Dispositivo que proporciona informacion a la computadora
(por medio de la interfaz) sobre lo que ocurre en el entorno
fisico o en el robot que se esta controlando. Hay muchos
tipos de sensores, dependiendo de la magnitud fisica que se
desee sensar (por ejemplo: temperatura, luz, magnetismo,
aceleracion, posiciéon, distancia entre objetos, sonido, etc.).
(Armas, 2015, p.85)

2.4.12. Sistema
Parte de un contexto, separada abstractamente de él, y que
se compone de entradas, procesos Yy salidas. Algunos
autores incluyen también la retroalimentacion (feedback), en
tal caso hay que considerar ademas un proceso evaluativo
de las salidas. (Armas, 2015, p.85)

2.5. Identificacion de variables
2.5.1. Variable independiente: Roboética educativa
Ruiz (2007) la define como la 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. Se ha desarrollado con una
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perspectiva de acercamiento a la solucion de problemas
derivados de distintas areas del conocimiento.
2.5.1.1. Dimensiones

D1: Disefio

D2: Construccién

D3: Evaluacion

2.5.2. Variable dependiente: Aprendizaje cooperativo del area de
matematica
El aprendizaje cooperativo se basa en la interaccion entre
nifios diversos, que en grupos de 4 a 6, cooperan en el
aprendizaje de distintas formas. Este aprendizaje cuenta con
la ayuda del profesor, que dirige este proceso
supervisandolo, es un mecanismo colaborador que pretende
desarrollar habitos de trabajo en equipo, la solidaridad entre
compafnieros, y que los nifios intervengan autbnomamente en
Su proceso de aprendizaje.
2.5.2.1. Dimensiones
D1: Resuelve problemas de cantidad
D2:Resuelve problemas de regularidad, equivalencia
y cambio
D3:Resuelve problemas de forma, movimiento y
localizacion
D4:Resuelve problemas de gestion de datos e

incertidumbre
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2.6. Definicion operativa de variables e indicadores

VARIABLES

DEFINICION CONCEPTUAL DIMENSIONES INDICADORES
Variable Ruiz (2007) la define como la - ldea
independiente: disciplina que permite concebir, - Creatividad
Robdtica diseflar 'y  desarrollar  robots Disefio - Planeacion
educativa educativos para que los estudiantes - Materiales
se inicien desde muy jovenes en el Construccion - Manipulacién
estudio , de las ciencias y la - Programacién
tecnologia. Se ha desarrollado con e 1|2
una perspectiva de acercamiento a 3
- i - Servicio
la solucion de problemas derivados . hy:
. . i3 Evaluacion - Innovacion
de distintas areas del conocimiento.
Variable El aprendizaje cooperativo se basa | Resuelve problemas |- Traduce cantidades a expresiones numéricas.

dependiente:
Aprendizaje
cooperativo del
area de
Matematica

en la interaccion entre niflos
diversos, que en grupos de 4 a 6,
cooperan en el aprendizaje de
distintas formas. Este aprendizaje
cuenta con la ayuda del profesor,

que dirige este proceso
supervisandolo, es un mecanismo
colaborador que pretende

desarrollar habitos de trabajo en

de cantidad

Comunica su comprension sobre los numeros y las
operaciones.

Usa estrategias y procedimientos de estimacion y
calculo.

Argumenta afirmaciones sobre las relaciones numéricas
y las operaciones.

Resuelve problemas

de regularidad,

Traduce datos y condiciones a expresiones algebraicas
y gréficas
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equipo, la  solidaridad entre
compaferos, y que los niflos
intervengan autbnomamente en su
proceso de aprendizaje

equivalenciay
cambio

Comunica su comprension sobre las relaciones
algebraicas.

Usa estrategias y procedimientos para encontrar
equivalencias y reglas generales.

Argumenta afirmaciones sobre relaciones de cambio y
equivalencia.

Resuelve problemas
de forma,
movimiento y
localizacion

Modela objetos con formas geométricas y sus
transformaciones.

Comunica su comprension sobre las formas vy
relaciones geométricas.

Usa estrategias y procedimientos para orientarse en el
espacio.

Argumenta afirmaciones sobre relaciones geometricas.

Resuelve problemas
de gestion de datos
e incertidumbre

Representa datos con graficos y medidas estadisticas o
probabilisticas.

Comunica la comprension de los conceptos estadisticos
y probabilisticos.

Usa estrategias y procedimientos para recopilar y
procesar datos.

Sustenta conclusiones o decisiones con base en la
informacion obtenida.
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CAPITULO IlI
METODOLOGIA DE LA INVESTIGACION

3.1. Tipo de investigacion

La investigacion fue de tipo aplicada que consiste en transformar el
conocimiento puro en conocimiento util.

Segun Sanchez y Reyes (2015) este tipo de investigacion “se
caracteriza por el interés en la aplicacion de los conocimientos teoricos a
determinada situacién concreta y las consecuencias practicas que de ella
se deriven” (p. 37).

En este sentido la aplicacion consiste en hacer unos cambios de
valor en la variable independiente al implementar talleres de robotica
educativa en la poblacion a afectar y analizar su efecto en las dimensiones
de la variable dependiente, 0sea como estos talleres mejoran el
aprendizaje cooperativo en los estudiantes afectados. Es de anotar que el
desarrollo de los talleres o la aplicacion de los mismos, se realiza en
condiciones rigurosamente controladas, con el fin de describir de qué
modo 0 por qué causa se produce una situacién o acontecimiento

particular.

3.2. Nivel de investigacion

Responde a un nivel de caracter explicativo, ya que su objetivo fue la
explicacion de los fendmenos y el estudio de sus relaciones para conocer
su estructura y los aspectos que intervienen en la dinamica de aquellos.

De acuerdo con Hernandez, Fernandez y Batista (2010) “Los
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estudios explicativos van mas alld de la descripcibn de conceptos o
fendmenos o del establecimiento de conceptos; es decir estan dirigidos a
responder por las causas de los eventos y fendmenos fisicos y sociales
gue se estudian” (p. 83).

El estudio de investigacion realizado se ubica en el nivel explicativo
porque permite conocer la aplicacion de la robdtica educativa y su
influencia en el aprendizaje cooperativo del area de matematica en los
estudiantes de la Institucién Educativa 22105 de Tantas, del distrito de

Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, durante el 2018.

3.3. Método de investigacion
El método que se aplico fue el inductivo-deductivo, a través de los
talleres de robdtica educativa e inducir al mejoramiento del aprendizaje
cooperativo del area de matematica- Estos talleres fueron orientados por
el Manual pedagdgico robdtica educativa WeDo (2016), asimismo los
talleres fueron relacionados con las competencias del area de matematica.
Siendo dichas competencias:
“ Resuelve problemas de cantidad
Construcciéon de un pateador
% Resuelve problemas de regularidad, equivalencia y cambio
Construccion de una batidora
% Resuelve problemas de forma, movimiento y localizacion
Construccién de una silla voladora
“ Resuelve problemas de gestion de datos e incertidumbre

Construccién de un trompo

3.4. Disefio de investigacion

El disefio aplicado es pre-experimental.

Para Carrasco (2013), “este disefio consiste en aplicar a un grupo
una prueba previa al estimulo o tratamiento experimental, para luego

administrar el tratamiento, y después de ello, aplicar la prueba o medicién
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posterior” (p. 64).

El grupo de estudio fue sometido a un pre test y post test que fue

evaluado con respecto al aprendizaje cooperativo del area de Matemética,

el disefio utilizado ha sido del grupo de control no equivalente que se

representa:

3.5.

GE Og----m-mmmmmme- X mmmmmmmm e 02
Donde:
GE: Representa al grupo experimental
O1= Prueba de entrada del grupo experimental
X = Robotica educativa
O2= Prueba de salida del grupo experimental

Poblacién, muestray muestreo
3.5.1. Poblacion

Segun Carrasco (2013) la poblacién “Es el conjunto de todos
los elementos (Unidades de analisis) que pertenecen al ambito
espacial donde se desarrolla el trabajo de investigacion” (p.237)

La poblacion estuvo conformada por 20 nifios del 6° grado de
primaria de la Institucion Educativa 22105 de Tantas, distribuidos en
dos secciones: 10 niflos matriculados en la seccién “A” y 10 nifios

matriculados en la seccién “B”.

3.5.2. Muestra

La muestra, segun Hernandez, Fernandez y Batista. (2010),
establece que la muestra es “un subconjunto de elementos que
pertenecen a ese conjunto definido en sus caracteristicas al que
llamamos poblaciéon.” (p.175).

La muestra seleccionada estuvo constituida por 10 nifios del
6° grado seccidon “A”, cuyas edades fluctian entre los 11 y 12 afios

de condicion econdmica media y con idioma castellano, de la
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Institucion Educativa 22105 de Tantas. Esta seleccion se hizo
teniendo en cuenta los siguientes criterios:
a) Criterios de inclusién
— Estudiantes matriculados en 6to grado de primaria
seccion “A” en la Institucion Educativa 22105 de
Tantas, del distrito de Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna.
— Estudiantes con asistencia regular a la Institucion
Educativa 22105 de Tantas, del distrito de

Huamatambo, provincia de Castrovirreyna.

b) Criterios de exclusion.

— Estudiantes con mas del 30% de inasistencias a las
actividades curriculares regulares de la Institucion
Educativa 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de Castrovirreyna.

— Estudiantes con problemas econdmicos y familiares
que les impide llegar puntualmente a la Institucion
Educativa, que en términos globales alcanzé el 50% de

los estudiantes.

3.5.3. Muestreo

Para la determinacién del tamafio de la muestra se aplico el
muestreo no probabilistico; pues, segun Hernandez, Fernandez, y
Baptista, (2010) “la eleccién de los elementos no depende de la
probabilidad, sino de causas relacionadas con las caracteristicas de
la investigacion o de quien hace la muestra” (p. 176).

Por consiguiente, en este estudio se ha determinado un
muestreo de tipo intencional, intencionado o criterial, donde la
representatividad se da en base a la experiencia y criterio del

investigador.
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3.6. Técnicas e instrumentos de recoleccion de datos
3.6.1. Técnicas de recoleccion de datos

La investigacion se inici6 con el debido permiso de la
institucién a través de un oficio que fue cursado a las autoridades de
la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo.

Para la recoleccion de datos se emple6 la técnica de la
observacion, segun Carrasco (2013) “la observacion representa una
de las técnicas mas valiosas en investigacion y consiste en la
captacion de las caracteristicas, cualidades y propiedades de los
objetos y sujetos de la realidad” (p.282).

Esta técnica se ha empleado para determinar en qué medida
la robdtica educativa influye en la mejora del aprendizaje cooperativo
del area de Matematica en los nifios y niflas del sexto grado de
educacion primaria de la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas,
del distrito de Huamatambo, es decir a través de esta técnica que se
les aplico a los estudiantes se verificd de qué manera estos talleres
de robadtica orientados por el Manual pedagdgico robética educativa
WeDo (2016) aplicandose en una sola etapa mejoraron el
aprendizaje cooperativo del area de matematica. Antes de la
aplicacion de los instrumentos se solicitd a los estudiantes su
consentimiento y participacion voluntaria (firma del consentimiento
informado). Se explicd sobre los instrumentos y objetivo de la
investigacion, recalcando que son confidenciales. Para la resolucion
de la ficha de observacion se proporcioné un tiempo de 40 minutos
aproximadamente previa explicacion del mismo. Entre estas pruebas
no se realiz6 un descanso, los estudiantes no podian abandonar el
ambiente donde estaban desarrollando las pruebas. La aplicacion se
realizd con una persona sin intervencion de cualquier otra persona
vinculada a la institucion. La informacion recolectada a través de la

técnica de observacion fue vaciada en la computadora. En todo
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momento se mantuvo la confidencialidad de los datos y de los

resultados.

3.6.2. Instrumentos de recoleccion de datos

El instrumento para la recoleccion de datos es la Lista de
Cotejo, consiste en un listado de aspectos a evaluar (contenidos,
habilidades, conductas, etc.), al lado de los cuales se puede adjuntar
un check (visto bueno, o una "X" si la conducta es no lograda, por
ejemplo), un puntaje, una nota o un concepto. (EducarChile, 2017).

Es un instrumento estructurado que registra la ausencia o
presencia de un determinado rasgo, conducta o0 secuencia de
acciones. La escala se caracteriza por ser ordinal, es decir, que
acepta cuatro alternativas: siempre, casi siempre, a veces, nunca.

El instrumento seleccionado para la recoleccion de datos fue
una lista de cotejo sobre el aprendizaje cooperativo del area de
Matematica en los nifios y nifias del sexto grado de educacion
primaria de la Instituciéon Educativa 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de Castrovirreyna.

Cabe precisar que el instrumento conto 16 items, todos con
direccion positiva. Los items son proposiciones a las que el evaluado
debe responder en el area de aprendizaje contando como escalas:
Siempre (3 puntos), A veces (1 punto), Casi siempre (2 puntos),
Nunca (0 punto). Finalmente es oportuno aclarar que la distribucién
de items en la lista de cotejo fue de la siguiente manera:

D1: Resuelve problemas de cantidad. (4 items)

D2: Resuelve problemas de regularidad, equivalencia y

cambio. (4 items)

D3: Resuelve problemas de forma, movimiento y localizaciéon

(4 items)

D4: Resuelve problemas de gestion de datos e incertidumbre.

(4 items)
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3.7. Procedimientos de recoleccion de datos

» Solicitar la autorizacion del centro educativo

» ldentificar el tema a encuestar o recolectar

» Contacto con los estudiantes.

> Aplicacion del instrumento. (pre test)

> Ejecucién de las actividades propuestas en el proyecto como, la
aplicacion de la Robdtica educativa.

> Disefio y elaboracién del instrumento.

> Aplicacion del instrumento. (post test)

» Procesamiento del instrumento de estudio.

> Anadlisis del instrumento de estudio.

3.8. Técnicas de procesamiento y analisis de datos
La técnica de procesamiento y analisis de datos que se utilizo en la

ejecucion del trabajo de investigacion fueron:

3.8.1. Modelo simbalico
Para procesar los datos recolectados referidos al estudio de
investigacion se hara uso de la estadistica descriptiva, donde
se hallan las medidas de tendencia central.
De la misma forma se procedera con la construccion de tablas
estadisticas y graficos correspondientes.
Para la contratacion de la hipoétesis se acudira al auxilio de la

estadistica inferencial.

3.8.2. Modelo hermenéutico
La interpretacion de datos simbdlicos procesados sera
descrita, explicada y argumentada mediante un lenguaje
técnico con el propdsito de que la comunidad interesada en el

tema comprenda los resultados.
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3.9. Ambito de estudio
En la Institucibn Educativa 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, durante el 2018.
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CAPITULO IV
PRESENTACION DE RESULTADOS

4.1. Presentacion e interpretacion de datos

A continuacion, se presentan los resultados obtenidos al aplicar una
lista de cotejo sobre el aprendizaje cooperativo del area de matematica en
ninos y nifas del sexto grado de educacion primaria educativa
suministrado a 10 nifios del 6° grado, cuyas edades fluctian entre los 11y
12 afos. Esta lista de cotejo se aplicé dos veces, la primera vez en la
prueba de entrada para conocer el nivel de aprendizaje cooperativo del
area de matematica de los estudiantes antes del experimento y segunda
vez en la prueba de salida para conocer el efecto que tuvo la aplicacion de
la robdtica educativa en las sesiones de aprendizaje en la mejora del

aprendizaje cooperativo del area de matematica.

Los resultados se presentan mediante tablas de frecuencia y figuras

con su respectiva interpretacion.

Para la interpretacion cualitativa de los resultados se propone la

siguiente tabla de rangos:

Variable dependiente: Aprendizaje cooperativo del area de

matematica
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Rangos

Categoria

Descripcion

[0 - 16]

Deficiente

Evidencia que los estudiantes tienen un deficiente
nivel de Aprendizaje cooperativo del area de
mateméatica en la dimension Resuelve problemas
de cantidad, Resuelve problemas de regularidad,
equivalencia y cambio, Resuelve problemas de
forma, movimiento y localizacion, Resuelve

problemas de gestion de datos e incertidumbre.

[17-32]

Regular

Evidencia que los estudiantes tienen un nivel
regular de Aprendizaje cooperativo del area de
matematica en la dimension Resuelve problemas
de cantidad, Resuelve problemas de regularidad,
equivalencia y cambio, Resuelve problemas de
forma, movimiento y localizacion, Resuelve

problemas de gestion de datos e incertidumbre.

[33-48]

Bueno

Evidencia que los estudiantes tienen un buen nivel
de Aprendizaje cooperativo del area de matematica
en la dimensidon Resuelve problemas de cantidad,
Resuelve problemas de regularidad, equivalencia y
cambio, Resuelve problemas de forma, movimiento
y localizacion, Resuelve problemas de gestion de

datos e incertidumbre.

Los items de estas dimensiones responden a la resolucion de

problemas

con expresiones numéricas, formas geométricas,

representaciones graficas ademas de comunicar y argumentar sus

resultados.
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Tabla 1
Nivel de Aprendizaje cooperativo del area de Matematica en
nifos y nifias del sexto grado de educacion primaria en la

evaluacion pre test.

Categoria f (i) h (i) %
Bueno [33- 48] 0 0%
Regular [17 -32] 4 40%
Deficiente [0 - 16] 6 60%
Total 10 100%
Media aritmética o promedio X 14,6

Nota: Base de datos de la lista de cotejo.

Interpretacion

De la tabla se puede apreciar que 6 estudiantes que
representan el 60% estan luego de la evaluacion pre test en un
nivel deficiente en la evaluacion pre test y 4 estudiantes

representando el 40% estan en un nivel regular.

En general se obtiene un promedio de 14.6 puntos que indica
gue la poblacion observada en general estd en un nivel de
Aprendizaje cooperativo deficiente en el area de Matematica en
ninos y niflas del sexto grado de educacion primaria en la

evaluacion pre test.
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Tabla 2
Nivel de Aprendizaje cooperativo del area de Matematica en
nifos y nifias del sexto grado de educacion primaria en la

evaluacion post test.

Categoria f (i) h (i) %
Bueno [33- 48] 3 30%
Regular [17 -32] 7 70%
Deficiente [0 - 16] 0 0%
Total 10 100%
Media aritmética o promedio X 56,55

Nota: Base de datos de la lista de cotejo.

Interpretacion

De la tabla se puede apreciar que 7 estudiantes que
representan el 70% estan luego de la evaluacion post test en el
nivel regular en la evaluacion post test y 3 estudiantes
representando el 30% estan en un buen nivel en la evaluacion

post test.

En general se obtiene un promedio de 56.55 puntos que indica
que la poblacion observada esta en un buen nivel de
Aprendizaje cooperativo en el area de Matematica en nifios y
nifas del sexto grado de educacion primaria en la evaluacion

post test.
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Tabla 3
Nivel de la competencia resuelve problemas de cantidad del
area de Matemética en nifios y niflas del sexto grado de

educacion primaria en la evaluacion pre test.

Categoria f (i) h (i) %
Bueno [9- 12] 0 0%
Regular [5 - 8] 2 20%
Deficiente [0 - 4] 8 80%
Total 10 100%
Media aritmética o promedio X 3,8

Nota: Base de datos de la lista de cotejo.

Interpretacion

De la tabla se puede apreciar que 8 estudiantes que
representan el 80% luego de la evaluacidbn pre test se
encuentran en un nivel deficiente y 2 estudiantes

representando el 20% estan en un nivel regular.

En general se obtiene un promedio de 3,8 puntos que indica
gue la poblacion observada esta en un nivel deficiente en la
competencia Resuelve problemas de cantidad del area de
Matematica en nifios y niflas del sexto grado de educacién

primaria en la evaluacion pre test.
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Tabla 4
Nivel de la competencia resuelve problemas de cantidad del
area de Matemética en nifios y niflas del sexto grado de

educacion primaria en la evaluacion post test.

Categoria f (i) h (i) %
Bueno [9- 12] 4 40%
Regular [5 - 8] 5 50%
Deficiente [0 - 4] 1; 10%
Total 10 100%
Media aritmética o promedio X 14,73

Nota: Base de datos de la lista de cotejo.

Interpretacion

De la tabla se puede apreciar que 5 estudiantes que
representan el 50% luego de la evaluacibn pos test se
encuentran en el nivel regular, 4 estudiantes que representan el
40% después de la evaluacion pos test estan en un buen nivel
y 1 estudiante representando el 10% esta en un nivel deficiente

en la evaluacion pos test.

En general se obtiene un promedio de 14,73 puntos que indica
gue la poblacion observada esta en un buen nivel en la
competencia Resuelve problemas de cantidad del area de
Matematica en nifios y niflas del sexto grado de educacion

primaria en la evaluacion post test.
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Tabla 5
Nivel de la competencia Resuelve problemas de regularidad,
equivalencia y cambio del &rea de Matemética en nifios y nifias

del sexto grado de educacion primaria en la evaluacion pre

test.

Categoria f (i) h (i) %
Bueno [9- 12] 0 0%
Regular [5 - 8] 2 20%
Deficiente [0 - 4] 8 80%
Total 10 100%
Media aritmética o promedio X 3,5

Nota: Base de datos de la lista de cotejo.

Interpretacion

De la tabla se puede apreciar que 8 estudiantes que
representan el 80% luego de la evaluacidbn pre test se
encuentran en el nivel deficiente y 2 estudiantes que
representan el 20% estan en un nivel regular en la competencia
Resuelve problemas de regularidad, equivalencia y cambio

regular de la evaluacion pre test.

En general se obtiene un promedio de 3,5 puntos que indica
gue la poblacién observada esta en un nivel deficiente en la
competencia Resuelve problemas de regularidad, equivalencia
y cambio del area de Matematica en nifios y nifias del sexto

grado de educacion primaria en la evaluacion pre test.
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Tabla 6

Nivel de la competencia Resuelve problemas de regularidad,
equivalencia y cambio del area de Matematica en nifios y nifias
del sexto grado de educacion primaria en la evaluacion post

test.

Categoria f (i) h (i) %
Bueno [9- 12] 2 20%
Regular [5 - 8] 8 80%
Deficiente [0 - 4] 0 0%
Total 10 100%
Media aritmética o promedio X 7,5

Nota: Base de datos de la lista de cotejo.

Interpretacion

De la tabla se puede apreciar que 8 estudiantes que
representan el 80% luego de la evaluacion post test estan en el
nivel regular durante el desarrollo de la competencia Resuelve
problemas de regularidad, equivalencia y cambio y 2
estudiantes que representan el 20% estan en un buen nivel en
la competencia Resuelve problemas de regularidad,

equivalencia y cambio.

En general se obtiene un promedio de 7,5 puntos que indica
gue la poblacion observada esta en un nivel regular en la
competencia Resuelve problemas de regularidad, equivalencia
y cambio del area de Mateméatica en nifios y niflas del sexto

grado de educacion primaria en la evaluacion post test.
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Tabla 7
Nivel de la competencia Resuelve problemas de forma,
movimiento y localizacion del drea de Matemética en nifios y

nifias del sexto grado de educacion primaria en la evaluacion

pre test.

Categoria f (i) h (i) %
Bueno [9- 12] 0 0%
Regular [5 - 8] 4 40%
Deficiente [0 - 4] 6 60%
Total 10 100%
Media aritmética o promedio X 3,8

Nota: Base de datos de la lista de cotejo.

Interpretacion

De la tabla se puede apreciar que 6 estudiantes que
representan el 60% luego de la evaluaciébn pre test se
encuentran en el nivel deficiente y 4 estudiantes representando

el 40% esta en un nivel regular.

En general se obtiene un promedio de 3,8 puntos que sefiala
gue la poblacién observada esta en un nivel deficiente en la
competencia Resuelve problemas de forma, movimiento y
localizacion del area de Matematica en nifios y nifias del sexto

grado de educacion primaria en la evaluacion pre test.
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Tabla 8
Nivel de la competencia Resuelve problemas de forma,
movimiento y localizacion del area de Matematica en nifios y

nifias del sexto grado de educacion primaria en la evaluacion

post test.

Categoria f (i) h (i) %
Bueno [9- 12] 2 20%

Regular [5 - 8] 7 70%

Deficiente [0 - 4] il 10%

Total 10 100%
Media aritmética o promedio X 7,1

Nota: Base de datos de la lista de cotejo.

Interpretacion

De la tabla se puede observar que 7 estudiantes los cuales
representan el 70% luego de la evaluacidbn pos test se
encuentran en el nivel regular, 2 estudiantes que representan el
20% estan después de la evaluacion pos test en un buen nivel
y 1 estudiante representando el 10% esta en un nivel deficiente

en la evaluacion pos test

En general se logra un promedio de 7,1 puntos que sefala que
la poblacion observada esta en un nivel regular en el desarrollo
de la competencia Resuelve problemas de forma, movimiento y
localizacion del area de Matematica en nifios y nifias del sexto

grado de educacion primaria en la evaluacion post test.
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Tabla 9
Nivel de la competencia Resuelve problemas de gestién de
datos e incertidumbre del area de Matematica en nifios y nifias

del sexto grado de educacion primaria en la evaluacion pre

test.

Categoria f (i) h (i) %
Bueno [9- 12] 0 0%
Regular [5 - 8] 4 40%
Deficiente [0 - 4] 6 60%
Total 10 100%
Media aritmética o promedio X 3,8

Nota: Base de datos de la lista de cotejo.

Interpretacion

En la tabla se muestra que de todos los estudiantes
observados 6 de ellos que representan el 60% luego de la
evaluacion pre test se encuentran en un nivel deficiente y 4

estudiantes representando el 40% esta en un nivel regular.

En general se obtuvo un promedio de 3,8 puntos que indica
qgue la poblacién observada presentd un nivel deficiente en el
desarrollo de la competencia Resuelve problemas de gestion
de datos e incertidumbre del area de Matematica en nifios y
nifas del sexto grado de educacion primaria en la evaluacién

pre test.
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Tabla 10
Nivel de la competencia Resuelve problemas de gestion de
datos e incertidumbre del area de Matematica en nifios y nifias

del sexto grado de educacion primaria en la evaluacion post

test.

Categoria f (i) h (i) %
Bueno [9- 12] 6 60%
Regular [5 - 8] 3 30%
Deficiente [0 - 4] il 10%
Total 10 100%
Media aritmética o promedio X 8,4

Nota: Base de datos de la lista de cotejo.

Interpretacion

En la tabla se muestra que de todos los estudiantes
observados 6 estudiantes representando el 60% estan en un
buen nivel después de la evaluacion post test, 3 estudiantes
representando el 30% luego de la evaluacion post test se
encuentran en el nivel regular y el 1 estudiantes representando

el 10% desarrollaron un nivel deficiente.

En general se logra un promedio de 8,4 puntos que indica que
la poblacion observada presentd un nivel regular en el
desarrollo de la competencia Resuelve problemas de gestion
de datos e incertidumbre del area de Matematica en nifios y
nifas del sexto grado de educacion primaria después de la

evaluacion post test.
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Tabla 11
Nivel de Aprendizaje cooperativo del area de Matematica por dimensiones

en niflos y nifias del sexto grado de educacién primaria pre test y post

test.
PRETEST POST TEST DIFERENCIA
DIMENSIONES - —
T h% X h% X h%
4 31.7% 15 122.8% 11 91.1%

D1: Resuelve problemas de
cantidad

D2: Resuelve problemas de 4 292% 8 62.5% 4  33.3%
regularidad, equivalencia vy

cambio

D3: Resuelve problemas de
forma, movimiento y localizacion

4 31.7% 7 59.2% 3 27.5%

D4: Resuelve problemas de 4 31.7% 8 70.0% 5 38.3%

gestion de datos e incertidumbre

-, : 15 304% 57 117.8% 42 87.4%
Aprendizaje cooperativo

Interpretacion

La tabla N° 11 presenta los resultados obtenidos mediante la aplicacion
del instrumento de recoleccibn de datos para determinar nivel de
Aprendizaje cooperativo del area de Matematica por dimensiones en

nifos y niflas del sexto grado de educacién primaria pre test y post test.

En general: Aprendizaje cooperativo, se obtiene un promedio de 15
puntos en la evaluacion pre test que representa un 30.4% de logro,
mientras que en la evaluacion post test se obtiene un promedio de 57 que
representa un 117.8% de logro, es decir se ha logrado una mejora de 42
puntos que representan un 87.4% de logro, mejora significativa que se le

atribuye a la aplicacion de la roboética educativa.

En la dimension 1: Resuelve problemas de cantidad, se obtiene un

promedio de 4 puntos en la evaluacién pre test que representa un 31.7%
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de logro, mientras que en la evaluacién post test se obtiene un promedio
de 15 que representa un 122.8% de logro, es decir se ha logrado una
mejora de 11 puntos que representan un 91.1% de logro, mejora
significativa que se le atribuye a la aplicacion de la robética educativa.

En la dimensién 2: Resuelve problemas de regularidad, equivalencia y
cambio, se obtiene un promedio de 4 puntos en la evaluacién pre test que
representa un 29.2% de logro, mientras que en la evaluacion post test se
obtiene un promedio de 8 que representa un 62.5% de logro, es decir se
ha logrado una mejora de 4 puntos que representan un 33.3% de logro,
mejora significativa que se le atribuye a la aplicacion de la robotica

educativa.

En la dimension 3. Resuelve problemas de forma, movimiento y
localizacion, se obtiene un promedio de 4 puntos en la evaluacion pre test
gue representa un 31.7% de logro, mientras que en la evaluacion post test
se obtiene un promedio de 7 que representa un 59.2% de logro, es decir
se ha logrado una mejora de 3 puntos que representan un 27.5% de
logro, mejora significativa que se le atribuye a la aplicacion de la robdtica

educativa.

En la dimension 4. Resuelve problemas de gestion de datos e
incertidumbre, se obtiene un promedio de 4 puntos en la evaluacion pre
test que representa un 31.7% de logro, mientras que en la evaluacion post
test se obtiene un promedio de 8 que representa un 70.0% de logro, es
decir se ha logrado una mejora de 5 puntos que representan un 38.3% de
logro, mejora significativa que se le atribuye a la aplicacion de la robética

educativa.
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4.2. Contrastacion de hipétesis
A continuacion, se realiza la validacion de las hipotesis de
investigacion mediante la prueba de Wilcoxon.

4.2.1. Contrastacion de la hipétesis general
HG: La robdtica educativa influye significativamente en el
aprendizaje cooperativo del area de Matematica en los
nifios y niflas del sexto grado de educacion primaria de
la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito
de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, durante
el 2018.

1° Formulacion de hipotesis:
Ho: X=Y No existen diferencias significativas en el nivel
de aprendizaje cooperativo, entre la evaluacion

pre test y post test.

Ha: X#Y Existen diferencias significativas en el nivel de
aprendizaje cooperativo, entre la evaluacion pre

test y post test.

2° Nivel de significacién:

Se ha seleccionado un nivel de significancia o error utilizado es
del 5% 6 « = 0.05 con un nivel de confianza del 95%.

3° Célculo estadistico de prueba:

De acuerdo al tamafio de la muestra se tiene n =10 en el grupo
experimental eligiendo la prueba Wilcoxon, que tiene la

siguiente formula:

S.—nln+1)/4
Jnln+1)2n+1)/24

Z =
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Tabla 12

Calculo estadistico de la hipotesis general

Datos Grupo experimental
n(n+1) 110
n(n+1)/4 27.5
2n+1 21
n(n+1)(2n+1)/24 96.25
Raiz cuadrada [n(n+1)(2n+1)/24] 9.810708435
S+ - n(n+l)/4 -81.5
2 -8.30724922

Luego de reemplazar los datos en la formula se obtiene un Z
= - 8.307, correspondiente un Ztabla = 1.96.

4° Toma de decisiones:

Z=-8,307

Zt=-1.96 Zt=1.96

Como el valor de Z calculado = -8,307 se ubica en la zona de
rechazo, entonces se rechaza la hipotesis nula (Ho) y se
acepta la hipotesis alternativa (Ha).

..A un nivel de confianza del 95% podemos afirmar que la
robédtica educativa influye significativamente en el aprendizaje

cooperativo del area de Matematica en los nifios y nifias del
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4.2.2.

sexto grado de educacion primaria de la Institucion Educativa
N° 22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna, durante el 2018, con lo cual queda comprobada
la hipétesis general.

Contrastacion de las hipotesis especificas

Comprobacién de la hipotesis especifica N° 01

HE1l: La robdtica educativa influye significativamente en la
resolucion de problemas de cantidad del area de
Matematica en los nifios y niflas del sexto grado de
educacion primaria de la Institucion Educativa N°
22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo,
provincia de Castrovirreyna, durante el 2018.

1° Formulacion de hipotesis:
Ho: X=Y No existen diferencias significativas en el nivel
de resolucion de problemas de cantidad, entre la

evaluacion pre test y post test.

Ha: X#Y Existen diferencias significativas en el nivel de
resolucién de problemas de cantidad, entre la
evaluacion pre test y post test.

2° Nivel de significacién:

Se ha seleccionado un nivel de significancia o error utilizado es

del 5% 6 « = 0.05 con un nivel de confianza del 95%.

3° Célculo estadistico de prueba:

De acuerdo al tamafio de la muestra se tiene n =10 en el grupo

experimental eligiendo la prueba Wilcoxon, que tiene la

siguiente formula:
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S.—nln+1)/4

ar Jnln+1)(2n+1)/24
Tabla 13
Calculo estadistico de la hipétesis especifica 01
Datos Grupo experimental
n(n+1) 110
n(n+1)/4 A
2N 21
n(n+1)(2n+1)/24 96.25
Raiz cuadrada [n(n+1)(2n+1)/24] 9.810708435
S+ - n(n+1)/4 -31
i -3.160

Luego de reemplazar los datos en la formula se obtiene un Z
= - 3.160, correspondiente un Ztabla = 1.96.

4° Toma de decisiones:

Z=-3,160

Zt=-1.96 Zt=1.96

Como el valor de Z calculado = -3,160 se ubica en la zona de
rechazo, entonces se rechaza la hipotesis nula (Ho) y se
acepta la hipotesis alternativa (Ha).

..A un nivel de confianza del 95% podemos afirmar que la
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robdtica educativa influye significativamente en la resolucion de
problemas de cantidad del area de Matematica en los nifios y
nifias del sexto grado de educacion primaria de la Institucion
Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo,
provincia de Castrovirreyna, durante el 2018, con lo cual queda

comprobada la hipétesis especifica N° 01.

Comprobacién de la hipotesis especifica N° 02

HE2: La robodtica educativa influye significativamente en la
resolucion de problemas de regularidad, equivalencia y
cambio del area de Matematica en los nifios y nifias del
sexto grado de educacion primaria de la Institucion
Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, durante el
2018.

1° Formulacion de hipotesis:

Ho: X =Y No existen diferencias significativas en el nivel
de resolucion de problemas de regularidad,
equivalencia y cambio, entre la evaluacion pre

test y post test.

Ha: X#Y Existen diferencias significativas en el nivel de
resolucion de problemas de regularidad,
equivalencia y cambio, entre la evaluacion pre
test y post test.

2° Nivel de significacién:

Se ha seleccionado un nivel de significancia o error utilizado es

del 5% 6 « = 0.05 con un nivel de confianza del 95%.

3° Célculo estadistico de prueba:

De acuerdo al tamafo de la muestra se tiene n =10 en el grupo

113



experimental eligiendo la prueba Wilcoxon, que tiene la

siguiente formula:

7 S. —nln+1)/4
,Jnl:}'z +1)(2n+1)/24
Tabla 14
Calculo estadistico de la hipétesis especifica 02
Datos Grupo experimental
n(n+1) 110
n(n+1)/4 27.5
2n+1 21
n(n+1)(2n+1)/24 96.25
Raiz cuadrada [n(n+1)(2n+1)/24] 9.810708435
S+ - n(n+1)/4 -30.5
z -3.109

Luego de reemplazar los datos en la formula se obtiene un Z
= - 3.109, correspondiente un Ztabla = 1.96.

4° Toma de decisiones:
Z=-3,109

Zt=1.96

Zt=-1.96

Como el valor de Z calculado = -3,109 es mayor al valor Z tabla
= 1.96 que se ubica en la zona de rechazo, entonces se
rechaza la hipétesis nula (Ho) y se acepta la hipotesis

alternativa (Ha).
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A un nivel de confianza del 95% podemos afirmar que la
robdtica educativa influye significativamente en la resolucion de
problemas de regularidad, equivalencia y cambio del area de
Matematica en los nifios y nifias del sexto grado de educacion
primaria de la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del
distrito de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, durante
el 2018, con lo cual queda comprobada la hipétesis especifica
N° 02.

Comprobacién de la hipotesis especifica N° 03

HE3: La robdtica educativa influye significativamente en la
resolucion de problemas de forma, movimiento y
localizacion del area de matematica de los nifios y
ninas del sexto grado de educacion primaria de la
Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito
de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, durante
el 2018.

1° Formulacion de hipotesis:

Ho: X =Y No existen diferencias significativas en el nivel
de resolucion de problemas de forma,
movimiento y localizacion, equivalencia y

cambio, entre la evaluacion pre test y post test.

Ha: X#Y Existen diferencias significativas en el nivel de
resolucién de problemas de forma, movimiento y
localizacion, equivalencia y cambio, entre la
evaluacion pre test y post test.

2° Nivel de significacién:

Se ha seleccionado un nivel de significancia o error utilizado es

del 5% 6 « = 0.05 con un nivel de confianza del 95%.
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3° Calculo estadistico de prueba:
De acuerdo al tamafio de la muestra se tiene n =10 en el grupo
experimental eligiendo la prueba Wilcoxon, que tiene la

siguiente formula:

7 S. —nln+1)/4
T ,Jnfn +1)(2n+1)/24
Tabla 15
Calculo estadistico de la hipoétesis especifica 03
Datos Grupo experimental
n(n+1) 110
n(n+1)/4 25
2n+1 24
n(n+1)(2n+1)/24 96.25
Raiz cuadrada [n(n+1)(2n+1)/24] 9.810708435
S+ - n(n+1)/4 -30.5
7 - 3.109

Luego de reemplazar los datos en la formula se obtiene un Z
= - 3.109, correspondiente un Ztabla = 1.96.

4° Toma de decisiones:

Z=-3,109

Zt=-1.96 Zt=1.96
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Como el valor de Z calculado = -3,109 es mayor al valor Z tabla
= 1.96 que se ubica en la zona de rechazo, entonces se
rechaza la hipotesis nula (Ho) y se acepta la hipétesis
alternativa (Ha).

-~.A un nivel de confianza del 95% podemos afirmar que la
robética educativa influye significativamente en la resolucién de
problemas de forma, movimiento y localizacion del area de
matematica de los nifios y nifias del sexto grado de educacién
primaria de la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del
distrito de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, durante
el 2018, con lo cual queda comprobada la hipétesis especifica
N° 03.

Comprobacién de la hipotesis especifica N° 04
HE4: La robdtica educativa influye significativamente en la
resolucion de problemas de gestion de datos e
incertidumbre del area de matematica de los nifios y
ninas del sexto grado de educacion primaria de la
Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, durante el
2018.
1° Formulacion de hipotesis:
Ho: X =Y No existen diferencias significativas en el nivel
de resolucion de problemas de gestién de datos
e incertidumbre, entre la evaluacion pre test y
post test.
Ha: X#Y Existen diferencias significativas en el nivel de
resolucién de problemas de gestién de datos e
incertidumbre, entre la evaluacién pre test y post

test.
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2° Nivel de significacion:

Se ha seleccionado un nivel de significancia o error utilizado es
del 5% 6 « = 0.05 con un nivel de confianza del 95%.

3° Calculo estadistico de prueba:

De acuerdo al tamafio de la muestra se tiene n =10 en el grupo
experimental eligiendo la prueba Wilcoxon, que tiene la

siguiente formula:

S, —nln+1)/4

Z= : = :
,Jn (m+1)2n2+1)/24
Tabla 16
Calculo estadistico de la hipotesis especifica 04
Datos Grupo experimental
n(n+1) 110
n(n+1)/4 27.5
2n+1 24l
n(n+1)(2n+1)/24 96.25
Raiz cuadrada [n(n+1)(2n+1)/24] 9.810708435
S+ - n(n+1)/4 -31
z -3.160

Luego de reemplazar los datos en la formula se obtiene un Z
= - 3.160, correspondiente un Ztabla = 1.96.

4° Toma de decisiones:

Z=-3,160

Zt=-1.96 Zt=1.96
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Como el valor de Z calculado = -3,160 es mayor al valor Z tabla
= 1.96 que se ubica en la zona de rechazo, entonces se
rechaza la hipotesis nula (Ho) y se acepta la hipotesis
alternativa (Ha).

A un nivel de confianza del 95% podemos afirmar que la
robdtica educativa influye significativamente en la resolucion de
problemas de gestion de datos e incertidumbre del area de
matematica de los nifios y nifias del sexto grado de educacion
primaria de la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del
distrito de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, durante
el 2018, con lo cual queda comprobada la hipoétesis especifica
N° 04.

4.3. Discusion de resultados
La discusion de resultados se realiza contrastando los hallazgos
encontrados con lo sefialado en el marco tedrico y los antecedentes de

investigacion.

La hipotesis general dice: La robdtica educativa influye
significativamente en el aprendizaje cooperativo del area de Matematica
en los nifios y nifias del sexto grado de educacion primaria de la
Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo,
provincia de Castrovirreyna, durante el 2018, en efecto los resultados en
la tabla 12 indican el valor de Z calculado = -8,307 se ubica en la zona de
rechazo, entonces se rechaza la hipotesis nula (Ho) y se acepta la
hipétesis alternativa (Ha), resultado que comprueba la mejora significativa
en el aprendizaje cooperativo en los nifios y nifias del sexto grado de
educacion primaria de la Institucion Educativa N° 22105 Tantas, del
distrito de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna ha mejorado por

efecto de la aplicacion de La robdtica educativa.
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Los resultados encontrados tienen concordancia con lo enunciado
por Mendoza, R. y Vizurraga, J. (2018) quienes arribaron a la siguiente
conclusion. Los resultados obtenidos mediante la prueba t de Student
mostraron la aceptacion de la hipotesis de trabajo, considerando los
valores de 8,34> 2,063 con 24 grados de libertad, demostrando que la
incidencia del manejo de la aplicacion del Scratch en Robotica Educativa
en el mejoramiento del aprendizaje colaborativo proporciona efectos
positivos e importantes, para desarrollar habilidades individuales y
grupales en cuanto a la interdependencia positiva, promocion de la
interaccion, responsabilidad individual e interaccion, asi como la
construccion de conocimientos, satisfaccion y motivacion para la
investigacion, escuchar, discernir y comunicar ideas a través de las
diversas actividades asignadas y los recursos utilizados, teniendo en
cuenta el potencial interactivo que proporciona un ordenador.

Los resultados presentados en la tabla 13 indican que con un Z
calculado = -3,160 ubicado en la region de rechazo, se rechaza la
hipétesis nula (Ho) y se acepta la hipodtesis alternativa (Ha) con lo cual
podemos afirmar que la robodtica educativa influye significativamente en la
resolucién de problemas de cantidad del area de Matematica en los nifios
y nifias del sexto grado de educacion primaria de la Institucion Educativa
N° 22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna, durante el 2018, lo cual nos indica que existe una mejora
significativamente en la resolucion de problemas de cantidad del area de
Matematica luego de la aplicacion de robdtica educativa en la Institucion
Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo.

En la tabla N° 14 el valor de Z calculado = -3,109 se ubica en la
region de rechazo, entonces se rechaza la hipotesis nula (Ho) y se acepta
la hipotesis alternativa (Ha) la roboética educativa influye significativamente
en la resolucion en problemas de regularidad, equivalencia y cambio del

area de Matematica en los nifios y nifias del sexto grado de educacion
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primaria de la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, durante el 2018, indicando que
existe una mejora significativamente en la resolucién de problemas de
regularidad, equivalencia y cambio del area de Matemética luego de la
aplicacion de robdtica educativa en la Institucion Educativa N° 22105 de

Tantas, del distrito de Huamatambo.

En la tabla N° 15 el valor de Z calculado = -3,109 se ubica en la
regién de rechazo, entonces se rechaza la hipétesis nula (Ho) y se acepta
la hipotesis alternativa (Ha) sustentando que la robotica educativa influye
significativamente en la resolucién de problemas de forma, movimiento y
localizacion del area de Matematica en los nifios y nifias del sexto grado
de educacion primaria de la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del
distrito de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, durante el 2018,
indicando que existe una mejora significativamente en la resolucion en
problemas de forma, movimiento y localizacién del area de Matematica
luego de la aplicacion de robotica educativa en la Institucion Educativa N°
22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo.

La robdtica educativa influye significativamente en la resolucion de
problemas en gestién de datos e incertidumbre del area de Matematica en
los nifios y nifias del sexto grado de educacion primaria de la Institucion
Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna, durante el 2018, en efecto en la tabla N° 16 se obtiene un
Zc = -3,160 el cual cae en la regidon de rechazo indicando la existencia de
una mejora significativa en la resolucion de problemas en gestion de datos
e incertidumbre del area de Matematica luego de la aplicacion de robotica
educativa en la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de

Huamatambo.

En conclusion, se esta en condiciones de afirmar que existe una
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mejora significativa en el aprendizaje cooperativo del area de Matemética
en la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, luego de la aplicacion de una robética educativa, con lo

cual queda validada la presente investigacion.
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CONCLUSIONES

Se ha logrado demostrar que la robdtica educativa influye
significativamente en el aprendizaje cooperativo del area de Matemética
en los nifios y nifias del sexto grado de educacion primaria de la
Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo,
provincia de Castrovirreyna, durante el 2018, segun la percepcion de los
docentes de la Institucion Educativa N° 22105, esto se ve reflejado en la
tabla N° 12 donde se presenta un Zc= -8,307 con lo cual se comprueba la

influencia entre las variables en estudio.

Se ha logrado demostrar que la robotica educativa influye
significativamente en el aprendizaje de la resolucion de problemas de
cantidad del area de Matematica en los nifios y nifias del sexto grado de
educacion primaria de la Institucion Educativa N° 22105 de Tantas, del
distrito de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna, durante el 2018,
segun la percepcion de los docentes de la Institucion Educativa N° 22105,
esto se ve reflejado en la tabla N° 13 donde se presenta un Zc= -3,160

con lo que se comprueba la influencia entre las variables en estudio.

Se ha logrado demostrar que la robotica educativa influye
significativamente en el aprendizaje de resolucién de problemas de
regularidad, equivalencia y cambio del area de Matematica en los nifios y
nifias del sexto grado de educacion primaria de la Institucién Educativa N°
22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna, durante el 2018, segun la percepcion de los docentes de
la Institucién Educativa N° 22105, esto se ve reflejado en la tabla N° 14
donde se presenta un Zc= -3,109 que cae en la region de rechazo, con lo

cual se comprueba la influencia entre las variables en estudio.
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Se ha logrado demostrar que la robdtica educativa influye
significativamente en el aprendizaje de resolucion de problemas de forma,
movimiento y localizacion del area de matematica de los nifios y nifias del
sexto grado de educacion primaria de la Institucion Educativa N° 22105
de Tantas, del distrito de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna,
durante el 2018, esto se ve reflejado en la tabla N° 15 donde se presenta
un Zc= -3=109 que cae en la region de rechazo, con lo cual se comprueba

la influencia entre las variables en estudio.

Se ha logrado demostrar que la robotica educativa influye
significativamente en el aprendizaje de resolucion de problemas de
gestion de datos e incertidumbre del area de matematica de los nifios y
nifias del sexto grado de educacion primaria de la Institucion Educativa N°
22105 de Tantas, del distrito de Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna, durante el 2018, esto se ve reflejado en la tabla N° 16
donde se presenta un Zc= -3,160 que cae en la region de rechazo, con lo

cual se comprueba la influencia entre las variables en estudio.
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RECOMENDACIONES

Que el MINEDU establezca politicas de estimulos para el
reconocimiento publico de las instituciones y/o personal que desarrolle la
robotica educativa.

La DRE del distrito de Huamatambo, provincia de Castrovirreyna
debe ejecutar seminarios talleres para el personal pedagoégico de todas
las Instituciones educativas, para el conocimiento, manejo y dominio de

esta metodologia tan eficaz.

Realizar estudios de tipo aplicativo propiamente dicho, a través de
la aplicacion de talleres pedagogicos, que permita profundizar y ampliar el

uso de la robotica educativa en el proceso de aprendizaje — ensefanza.

Los directores de las Instituciones educativas deben controlar que
se ejecuten los planes pedagodgicos, pues un buen desarrollo del
desempeiio docente es fundamental para mejorar la calidad del

aprendizaje cooperativo.

125



REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS

Acosta, M, Forigua, C y Navas, M. (2015). Robdtica educativa: un entorno
tecnologico de aprendizaje que contribuye al desarrollo de habilidades.
(Tesis de grado). Pontificia Universidad Javeriana. Colombia.

Acufia, A. (2004). Robdtica y aprendizaje por disefio. Extraido el 12 de
febrero de 2012, de
http://www.educoas.org/portal/ineam/premio/es58 2004.pdf.

Angulo, J. (2017). El aprendizaje cooperativo. ISUR. Recuperado en 23

de febrero de 2020, de https://www.isur.edu.pe/es/articulo/escuela-de-

negocios/el-aprendizaje-cooperativo

Armas, R. (2015). La robotica educativa y su influencia en el aprendizaje
de la electricidad del area de ciencia y ambiente en los estudiantes del
sexto grado de educacion primaria de la I.E N° 3033 Andrés Avelino
Céceres Ugel 02 del distrito de San Martin de Porres. (Tesis de grado).

Universidad Nacional de Educacion Enrique Guzman y Valle. Peru.

Astupifia, T. (2018). Robdtica y desarrollo del pensamiento creativo de los
estudiantes de la Institucion Educativa 22533 Antonia Moreno de
Céaceres de Ica. (Tesis de segunda especialidad profesional).

Universidad Nacional de Huancavelica, Huancavelica.

Bautista, H.; Garcia, J; Maguifia, E y Tello, E. (2005). Teoria Socio
Cultural del Aprendizaje. [Disponible en:
http://www.monografias.com/trabajos29/teoria-aprendizaje/aprendizaje.
shtml]. [Consultado: el 12 de junio de 2011].

Baigorri C., Bachs X., y Reyes M. (1997). Ensefiar y aprender tecnologia
en la educacién secundaria. Primera edicion. Barcelona, Espafia:

Editorial Horsori.

126


http://www.educoas.org/portal/ineam/premio/es58_2004.pdf
https://www.isur.edu.pe/es/articulo/escuela-de-negocios/el-aprendizaje-cooperativo
https://www.isur.edu.pe/es/articulo/escuela-de-negocios/el-aprendizaje-cooperativo

Brites de Vila, G y Almofio de Jenichen, L. (2002). Inteligencias Mdltiples:
Juegos y dindmicas para multiplicar las formas de aprender utilizando
al maximo las capacidades de la mente. Argentina: Editorial Bonum.

Camarena, R. (2017). Efectos de la robética educativa en el rendimiento
académico en el nivel primario. (Tesis de grado). Universidad Nacional
del Centro del Perd. Huancayo.

Carrasco, S. (2013). Metodologia de la investigacién cientifica. Pautas
metodologicas para disefiar y elaborar el proyecto de investigacion.
Lima, Peru: San Marcos.

Castillo, R. (2014). Robotica educativa: espacios interactivos para el
desarrollo de conocimientos y habilidades de los nifios y jovenes de las
instituciones educativas. (Tesis de pregrado). Universidad Nacional del

Altiplano. Puno - Peru.

Damon, W. (1984). Peer Education: The untapped potential. Journal of
Applied Developmental Psychology, 5, 331-343.

Domingo, J. (2008). El aprendizaje cooperativo, Cuadernos de trabajo
social, 21,231-246

EducarChile. (2017). Lista de cotejo y escala de apreciacion. Obtenido de
http://ww2.educarchile.cl/Portal.Base/Web/verContenido.aspx?1D=1817
52

Estrada, M.; Monferrer, D. & Moliner, M. (2016). El aprendizaje
cooperativo y las habilidades socio-emocionales: Una experiencia
docente en la asignatura técnica de ventas. Formacion
universitaria, 9(6), 43-62. https://dx.doi.org/10.4067/S0718-
50062016000600005

Flores, A. (2018). Efectividad del programa de robdtica “STEM” en el

aprendizaje del area de matematica en estudiantes de grado séptimo

127


http://ww2.educarchile.cl/Portal.Base/Web/verContenido.aspx?ID=181752
http://ww2.educarchile.cl/Portal.Base/Web/verContenido.aspx?ID=181752
https://dx.doi.org/10.4067/S0718-50062016000600005
https://dx.doi.org/10.4067/S0718-50062016000600005

en la Institucién Educativa Policarpa Salavarrieta, Girardot, Colombia,
2016. (Tesis doctoral). Universidad Norbert Wiener. Peru.

Gomez, J. (2007). Aprendizaje cooperativo: Metodologia didactica para la
escuela inclusiva. La salle- ARLEP. Madrid.

Gonzales, B. (2019). El aprendizaje cooperativo y su influencia en el
desarrollo de capacidad de trabajo en equipo en estudiantes de
confeccidon industrial. (Tesis de Maestria). Universidad Nacional de

Huancavelica, Huancavelica.

Gutiérrez, B. (2016). La robdtica educativa y su influencia en el
aprendizaje colaborativo (Tesis doctoral). Universidad Minuto de Dios
UIMINUTO. Bogota.

Hernandez, S. (2008). ElI modelo constructivista con las nuevas
tecnologias: aplicado en el proceso de aprendizaje. Revista de
Universidad y Sociedad del Conocimiento (RUSC), vol. 5, N° 2.
Extraido el 12 de febrero de 2012, de
http://www.uoc.edu/rusc/5/2/dt/esp/hernandez.pdf

Hernandez, R., Fernandez, C., y Baptista, P. (2010). Metodologia de la
investigacion (Quinta ed.). Ciudad de México D.F, México: Mc Graw-
Hill.

Johnson, D y Johnson, R. (1994). An Overview of Cooperative Learning,
en Thousand, J.S., Vila, R.A. y Nevin, A.l.: Cretivity and Collaborative
Learning. A practical Guide to Empowering Students and Teachers.
Baltimnore: Paul H. Brookes. Versién catalana del 1997, en Suports, N°
1, pp. 54-64.

Jhonson, D. & Jhonson, R. (2009). Aprender juntos y solos. (Primera

edicion). Buenos Aires: Grupo Editorial Aique.

Johnson, D., Johnson, R. y Holubec, E. (1994). El aprendizaje cooperativo

en el aula. [Versién PDF].

128


http://www.uoc.edu/rusc/5/2/dt/esp/hernandez.pdf

Johnson, D., Johnson y Smith, K. (1998). Cooperative learning returns to
college: What evidence is there that it works? Change, 30(4), 27-35.

Linares, A. (2017). El aprendizaje cooperativo y su influencia en el
rendimiento académico en el area de matemética de los alumnos de
educacion secundaria. (Tesis de pregrado). Universidad de San Martin
de Porres. Lima.

Marcos, A., (2006). El Aprendizaje Cooperativo: Diseilo de una Unidad
Didactica y Observaciones sobre su Aplicacion Practica en un Grupo
de Estudiantes Griegos. [Disponible en:
http://www.slideshare.net/necromanolo/aprendizaje-cooperativo-

anamarcos]. [Consultado: el 22 de junio de 2011].

Mendoza, R. y Vizurraga, J. (2018). Aplicacion del scratch en robdtica
educativa para el mejoramiento del aprendizaje colaborativo, en los
estudiantes del 5to. Grado de educacion secundaria de la institucion
educativa industrial N° 3 Antenor Rizo Patron Lequerica—Pasco 2017.
(Tesis de pregrado). Universidad Nacional Daniel Alcides Carrion.

Pasco-Peru.

MINEDU (2016). Programa curricular de Educacidon Secundaria.

Disponible  en: http://www.minedu.gob.pe/curriculo/pdf/03062016-

programa-nivel-secundaria-ebr.pdf

Ministerio de Educacién del Peru. (2016). Manual pedagogico robdtica
educativa WeDo. Disponible en:

http://www.perueduca.pe/robotica/#robotica

Ministerio de Educacion del Perd. (2016). Manual técnico software de
robdtica educativa. Disponible en:

http://www.perueduca.pe/robotica/#robotica

Morales, G. (2018). La robdtica educativa para el aprendizaje de la
Geometria en estudiantes de Educacion Béasica Regular. (Tesis de

Licenciado). Universidad Nacional de Huancavelica, Huancavelica.

129


http://www.minedu.gob.pe/curriculo/pdf/03062016-programa-nivel-secundaria-ebr.pdf
http://www.minedu.gob.pe/curriculo/pdf/03062016-programa-nivel-secundaria-ebr.pdf
http://www.perueduca.pe/robotica/#robotica
http://www.perueduca.pe/robotica/#robotica

Nevéarez, M. (2016). La robdtica educativa como herramienta de
aprendizaje colaborativo en estudiantes de educacion general basica
superior. (Tesis de grado). Pontificia Universidad Catdlica del Ecuador.
Recuperado de:
https://repositorio.pucese.edu.ec/bitstream/123456789/625/1/NEVARE
Z%?2 0TOLEDO%20%20%20MANUEL%20ROGELIO.pdf

Nifio, L. (2018). Robdtica educativa asistida por Arduino como
herramienta para la construccion de aprendizajes significativos en el
area de tecnologia en el grado noveno de la Escuela Normal Superior
del Quindio sede Fundanza. (Grado de Maestria). Universidad
Cooperativa de Colombia Pereira.

Odorico, A. (2004). Marco teodrico para una roboética pedagogica. Revista
de Informatica Educativa y Medios Audiovisuales, vol. 1(3), 34-46.
Extraido el 12 de febrero de 2012, de
http://laboratorios.fi.uba.ar/lie/Revista/Articulos/010103/ A4oct2004.pdf.

Ordaya, A. y Sarmiento, J. (2019). La robdtica educativa RoboMind y el
aprendizaje colaborativo en estudiantes del tercer grado de secundaria
en el area de educacion para el trabajo de la Institucion Educativa
Emblematica Daniel Alcides Carrion de Cerro de Pasco (Tesis de

grado). Universidad Nacional Daniel Alcides Carrién. Pera.

Ortega, M. (2019). El aprendizaje cooperativo en la produccion de textos
narrativos en los estudiantes de 5° grado de la Institucion Educativa
“Nuestra Sefiora de las Américas” N° 22777-Pisco. (Tesis de Maestria).

Universidad Nacional de Huancavelica, Huancavelica.

Piaget, J. (1976). Psicologia e pedagogia. Rio de Janeiro: Forense-

Universitaria.

Poco, R, (2018). La robdtica educativa y su influencia en el aprendizaje

colaborativo en estudiantes de primero de secundaria de la |.E. General

130



José de San Martin. (Tesis de pregrado). Universidad Nacional de San
Agustin. Arequipa.

Raga, A. (2006). Planificacion de actividades didacticas para la
enseflanza y Aprendizaje de la ciencia y la tecnologia a través de la
robdtica  pedagbgica con enfoque CTS. Obtenido de
http://biblioteca2.ucab.edu.ve/anexos/biblioteca/marc/texto/AAQ6345.p
df

Restrepo, B. (2005). Aprendizaje basado en problemas, ABP: una
innovacion didactica para la ensefianza universitaria. Colombia. Revista
Educacion y Educadores v.8. [consulta: junio de 2015]
http://www.redalyc.org/articulo.0a?id=83400803

Ruiz, E. (2007). Educatronica innovacion en el aprendizaje de las ciencias
y la tecnologia. Primera edicion. Madrid, Espafia: Ediciones Diaz de
Santos S.A

Sanchez, J, (2011). Diagnéstico y aplicacion de los estilos de aprendizaje
en los estudiantes del bachillerato internacional: una propuesta
pedagdgica para la ensefianza eficaz de la robdtica educativa. (Tesis

de pregrado). Universidad Nacional de Educacion a Distancia. Madrid.

Sanchez, H., y Reyes, C. (2015). Metodologia y disefios en la

investigacion cientifica. Lima, Pera.
Skinner, B. (1971). Beyond freedom and dignity. New York: Knopf.

Toledo, C y Salazar, L. (2019). Aplicacion didactica del EDMODO para el
aprendizaje cooperativo en estudiantes de primer grado de educacion
secundaria de la I.E “Victor Manuel Maurtua” del distrito de Parcona.
(Tesis de segunda especialidad profesional). Universidad Nacional de

Huancavelica, Huancavelica.

Vallet, T.; Rivera, P.; Vallet, L. & Vallet, A. (2017). Aprendizaje

131



cooperativo, aprendizaje percibido y rendimiento académico en la
ensefianza del marketing. Educacion XX1, 20(1),277-297.[fecha de
Consulta 23 de Febrero de 2020]. ISSN: 1139-613X. Disponible en:
https://www.redalyc.org/articulo.0a?id=706/70648172013

Vargas, S. (2019). El kit robética wedo en el desarrollo de la creatividad
de los nifios del iv ciclo de primaria. (Tesis de segunda especialidad
profesional). Universidad Nacional de Huancavelica, Huancavelica.

Vygotsky, L. (1978). Interaction Between Learning and Development. In:
Mind in Society. Cambridge. MA: Harvard University Press, pp.79-91.

Villegas, M. (2010). Efecto del método de aprendizaje cooperativo en la
formacion académica de los alumnos de la Escuela Académica
Profesional de Agronomia de la Universidad Nacional Jorge Basadre
Grohmann (Tesis grado). Universidad Nacional Mayor de San Marcos.

Lima.

132


https://www.redalyc.org/articulo.oa?id=706/70648172013

ANEXOS

133



ANEXO N° 01: MATRIZ DE CONSISTENCIA

TITULO: ROBOTICA EDUCATIVA EN EL APRENDIZAJE COOPERATIVO DEL AREA DE MATEMATICA EN NINOS Y NINAS
DEL SEXTO GRADO DE EDUCACION PRIMARIA

PROBLEMAS OBJETIVOS HIPOTESIS VARIABLES METODOLOGIA
Problema General Objetivo General Hipotesis General Tipo: Investigacion aplicada
¢En qué medida influye la robdtica | Establecer la influencia de la | La roboética educativa influye Nivel: Investigacién explicativa

educativa en el aprendizaje
cooperativo del area de
Matematica en los nifios y nifias
del sexto grado de educacion
primaria de la Institucion Educativa
N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna?

Problemas Especificos
P.E.1,C6mo influye la robdtica
educativa en la resolucion de

problemas de cantidad del area de
Matematica en los nifilos y nifias
del sexto grado de educacion
primaria de la Institucién Educativa
N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna?

P.E.2 ¢(Cbmo influye la robdtica
educativa en la resolucién de
problemas de regularidad,

equivalencia y cambio del area de

Matematica en los nifios y nifias
del sexto grado de educacion
primaria de la Institucién Educativa
N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna.

P.E.3 ¢Cbmo influye la robdtica

robotica educativa en el
aprendizaje cooperativo del area

de Matemética en los nifios y

nifas del sexto grado de
educacion primaria  de la
Institucion Educativa N° 22105 de
Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de

Castrovirreyna.

Objetivos Especificos

O.E.1: Determinar la influencia de
la robética educativa en la
resolucibon de problemas de

cantidad del area de Matematica
en los nifios y nifas del sexto
grado de educacion primaria de la
Institucion Educativa N° 22105 de
Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna.

O.E.2: Determinar la influencia de
la robdtica educativa en Ila
resolucion de problemas de
regularidad, equivalencia y cambio
del 4rea de Matematica en los
nifios y nifias del sexto grado de
educacion primaria  de la
Institucion Educativa N° 22105 de
Tantas, del distrito de

significativamente en el aprendizaje
cooperativo del area de Matematica
en los nifios y nifias del sexto grado
de educacién primaria de la
Institucion Educativa N° 22105 de
Tantas, del distrito de Huamatambo,
provincia de Castrovirreyna.

Hipotesis Especificas

H.E.1: La robdtica educativa influye
significativamente en la resolucion
de problemas de cantidad del area
de Matematica en los nifios y nifias
del sexto grado de educacion
primaria de la Institucion Educativa
N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna.

H.E.2: La robética educativa influye
significativamente en la resolucion
de problemas de regularidad,

equivalencia y cambio del area de
Matemética en los nifios y nifias del
sexto grado de educacién primaria
de la Institucion Educativa N° 22105
de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna.

H.E.3: La robdtica educativa influye
significativamente en la resolucion

Variable independiente:
Robdtica educativa

Dimensiones:
D1: Disefio

D2: Construccion
D3: Evaluacion

Variable dependiente:
Aprendizaje
cooperativo del
area de Matematica

Dimensiones:

D1: Resuelve problemas
de cantidad

D2: Resuelve problemas
de regularidad,
equivalencia 'y
cambio.

D3: Resuelve problemas
de forma,
movimiento y
localizacion.

D4: Resuelve problemas
de gestion de datos

Método: Cuantitativo.
Disefio: Pre-experimental con pre-
prueba y post-prueba solo con grupo
experimental

GE. 01 X 02
Poblacion: Esta conformada por de
20 niflos de 6to grado de la
Institucion Educativa N° 22105 de
Tantas, del distrito de Huamatambo,
provincia de Castrovirreyna.
Muestra: Esta constituida por 10
nifios del 6° grado seccién A, cuyas
edades flucttan entre los 11 y 12
afos.
Muestreo: Se ha seleccionado el
muestreo no probabilistico criterial.
Técnicas: La observacion y
experimentacién
Instrumentos: Lista de cotejo.
Técnicas de procesamiento vy
andlisis de datos: Se empleara la
clasificacion, codificacion,
calificacion, tabulacion estadistica e
interpretacion de los datos.
Prueba de hipétesis: Se empled la
prueba Wilcoxon.




educativa en la resolucion de
problemas de forma, movimiento y
localizacion del area de
matematica de los nifios y nifias
del sexto grado de educacion
primaria de la Institucion Educativa
N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna?

P.E.4 ¢Cbémo influye la robotica
educativa en la resolucién de
problemas de gestion de datos e
incertidumbre  del area de
matematica de los nifios y nifias
del sexto grado de educacion
primaria de la Institucion Educativa
N° 22105 de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna?

Huamatambo,
Castrovirreyna.
O.E.3: Determinar la influencia de
la robética educativa en la
resolucion de problemas de
forma, movimiento y localizacion
del area de matematica de los
nifios y nifias del sexto grado de
educacion primaria  de la
Institucion Educativa N° 22105 de
Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna.

O.E.4: Determinar la influencia de
la robética educativa en la
resolucion de problemas de
gestion de datos e incertidumbre
del &area de matematica de los
nifios y nifias del sexto grado de
educacion primaria  de la
Institucion Educativa N° 22105 de
Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna.

provincia de

de problemas de forma, movimiento
y localizacion del area de
matematica de los nifios y nifias del
sexto grado de educacion primaria
de la Institucién Educativa N° 22105
de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna.

H.E.4: La robotica educativa influye
significativamente en la resolucion
de problemas de gestion de datos e
incertidumbre del area de
matematica de los nifios y nifias del
sexto grado de educacion primaria
de la Institucién Educativa N° 22105
de Tantas, del distrito de
Huamatambo, provincia de
Castrovirreyna.

e incertidumbre.
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ANEXO N° 02: INSTRUMENTOS DE RECOLECCION DE DATOS

MATEMATICA

Grado y SeccCion: ........coeviiiiiiniiiiiiaennes Codigo: ...

LISTA DE COTEJO PARA EVALUAR EL APRENDIZAJE COOPERATIVO DEL AREA DE

Instrucciones: Lea atentamente los siguientes casos y marca con una (X) dentro del recuadro,

segun sea tu posicion frente a cada uno de ellos.

Siempre (3 puntos)
Casi siempre (2 puntos)

A veces (1 punto)
Nunca (0 punto)

ALTERNATIVAS
N° PREGUNTAS . Casi
Siempre siempre A veces Nunca
Dimension 1: Resuelve problemas de cantidad
1. | Traduce cantidades a expresiones numeéricas
5 Comunica su comprension sobre los numeros y las
operaciones
3. | Usa estrategias y procedimientos de estimacion y calculo
4 Argumenta afirmaciones sobre las relaciones numeéricas y las
operaciones
Dimension 2: Resuelve problemas de regularidad,
equivalenciay cambio
5 Traduce datos y condiciones a expresiones algebraicas y
" | gréficas
Comunica su comprension sobre las relaciones algebraicas
" Usa estrategias y procedimientos para encontrar
" | equivalencias y reglas generales
8 Argumenta afirmaciones sobre relaciones de cambio y
" | equivalencia.
Dimension 3: Resuelve problemas de forma, movimiento
y localizacion
9 Modela objetos con formas geométricas y sus
" | transformaciones
10. Comupic_a su comprension sobre las formas y relaciones
geomeétricas
11. Usa gstrategias y procedimientos para orientarse en el
espacio
12. | Argumenta afirmaciones sobre relaciones geométricas
Dimension 4: Resuelve problemas de gestion de datos e
incertidumbre
13. | Representa datos con gréaficos y medidas estadisticas o
probabilisticas.
14. | Comunica la comprension de los conceptos estadisticos y
probabilisticos
15. | Usa estrategias y procedimientos para recopilar y procesar
datos
16. | Sustenta conclusiones o decisiones con base en la
informacion obtenida

SUB-TOTAL

TOTAL




ANEXO N° 03: FICHA DE VALIDACION DEL INSTRUMENTO

D
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GNIVERSIDAD
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UNIVERSIDAD NACIONAL DE HUANCAVELICA G
=

¥ 3 (CREADO POR LA LEY N°25265) 0]

-_— ESCUELA DE POSGRADO

UNIDAD DE POSGRADO DE LA FACULTAD DE EDUCACION
VALIDACION DEL INSTRUMENTO DE INVESTIGACION

|.DATOS GENERALES R
1.1 Apellido y nombre del Juez . Drea. Yrma R05QG°°\ 0)..2 reyra
1.2 Cargo e institucion donde labora § ..DQC.@Wf&.../. NAOTCAEN ...
1.3 Nombre del instrumento evaluado: ... L.s{'acﬂecol'za ..........................
1.4 Autor del instrumento e Victor. Antonio  [Moseaiza Yorres
IILASPECTO DE LA VALIDACION
INDICADORES CRITERIOS DEFIC1IENTE BAZJA REG;JLAR BUENA MUY B5UENA
Esta formulado con lenguaje apropiado
1.CLERIDAD y Comprensible. X
2. OBJETIVIDAD Permite medir hechos observables X
3. ACTUALIDAD Adecuadp al avance de la ciencia y <
tecnologia
4. ORGANIZACION Presentacion ordenada Pt
Comprende aspectos de las variables
5. SURICIERCA en cantidad y calidad suficiente X
Permite conseguir datos de acuerdo a
6. PERTINENCIA los objetivos plantead X
7. CONSISTENCIA Pretgnde conseguir ’d.atos basados en x
teorias o modelos tedricos
8. COHERENCIA Entre variables, indicadores y los items poe
La estrategia responde al propésito de
9. METODOLOGIA la investigacion X
: Los datos permiten un tratamiento X
10. ‘APLICAGION estadistico pertinente
CONTEO TOTAL DE MARCAS 10
(Realice el conteo en cada una de las categorias de la escala) A B (% D E
Coeficiente de validez= 1 xA+2xB+3xC+4xD+5xE= 0 _ - o
50

III.CALIFICACION GLOBAL (Ubique el coeficiencia de validez obtenido en el
intervalo respectivo y marque con un aspa en el circulo asociado)

CATEGORIA INTERVALO
Desaprobado D [0,00-0,60]
Observado (-l > <0,60-0,70]
Aprobado 5 <0,70-1.00]

IV.CALIFICACION DE APLICABILIDAD

LUGAR: Huancavelica 26 de o¥ril.del 2078 [ %% g/
Dra/(ma/Rafi Gfdoy Pereyra

DOCTORA EN EDUCACION
| FIRMA DEL JUEZ

e it




DAD

UNIVERSIDAD NACIONAL DE HUANCAVELICA

\ (CREADO POR LA LEY N°25265)

ol ESCUELA DE POSGRADO
UNIDAD DE POSGRADO DE LA FACULTAD DE EDUCACI()N

VALIDACION DEL INSTRUMENTO DE INVESTIGACION

POR CRITERIO DE JUECES

I.DATOS GENERALES
1.1-Apellido y nombre del Juez .2 Gemaro  Mario Condor; Ramaes

TIAYONYOH

SMIVERST

£

1.2 Cargo e institucién donde labora . Docente [/ UNH. ...

1.3 Nombre del instrumento evaluado: .......... Lista de cotejo ... ...

1.4 Autor del instrumento . Victor. Andonio  Moscaiza 7/"’ rres
ILASPECTO DE LA VALIDACION

DEFICIENTE BAJA REGULAR BUENA MUY BUENA
1

INDICADORES CRITERIOS 2 3 4 5

Esta formulado con lenguaje apropiado

1.GLARIDRY y Comprensible. x

2. OBJETIVIDAD Permite medir hechos observables X

3. ACTUALIDAD Adecuadf: al avance de la ciencia y %
tecnologia

4, ORGANIZACION Presentacion ordenada X
Comprende aspectos de las variables

5. SUFICERCIA en cantidad y calidad suficiente X
Permite conseguir datos de acuerdo a

8. PERTINENCIA los objetivos planteados X

7. CONSISTENCIA Pretgnde conseguir dgtos basados en x
teorias o modelos teéricos

8. COHERENCIA Entre variables, indicadores y los items Ve

9. METODOLOGIA La_ estra!egia_ ’responde al propésito de x
la investigacion
Los datos permiten un tratamiento x

10. APLICACION estadistico pertinente

CONTEO TOTAL DE MARCAS 710
(Realice el conteo en cada una de las categorias de la escala) A B C D E
Coeficiente de validez= 1 xA+2xB+3xC+4xD+5xE= Yo - o
50

lI.CALIFICACION GLOBAL (Ubique el coeficiencia de validez obtenido en el
intervalo respectivo y marque con un aspa en el circulo asociado)

CATEGORIA INTERVALO
Desaprobado D [0,00-0,60]
Observado & =) <0,60-0,70]
Aprobado (@) <0,70-1.00]
IV.CALIFICACION DE APLICABILIDAD
CABLEEA B e,
LUGAR: Huancavelica 2 de. 247/ del 20.18 @“"'V‘”’W“ VAL DE HUANCAVELICA
"Br. GRNARO MAKJG CONDOR] EAMOR
DOCENTE
FIRMA DEL JUEZ




S

UNIVERSIDAD NACIONAL DE HUANCAVELICA

(CREADO POR LA LEY N°25265)

- ESCUELA DE POSGRADO
UNIDAD DE POSGRADO DE LA FACULTAD DE EDUCACION

VALIDACION DEL INSTRUMENTO DE INVESTIGACION

TIAVINVAR

GMIVERSIDAD

£

POR CRITERIO DE JUECES
I.DATOS GENERALES
1.1 Apellido y nombre del Juez /‘7‘33-93“5/%309/%”'”("”2
1.2 Cargo e institucién donde labora  : .Qecente. /.. UNICA ...
1.3 Nombre del instrumento evaluado: .......: L ’?:’.f.— a de. .%fo‘{/.jp ......................
1.4 Autor del instrumento Y Victor  Amdonio  Moscarea {Or res

ILASPECTO DE LA VALIDACION

INDICADORES CRITERIOS

DEFICIENTE BAJA
1 2

BUENA

4

REGULAR MUY BUENA
3 5

Esta formulado con lenguaje apropiado

1. CLARIDAD y Comprensible. x

2. OBJETIVIDAD Permite medir hechos observables R
Adecuado al avance de la ciencia y

3.ACTUALIDAD tecnologia X

4.ORGANIZACION | Presentacién ordenada X
Comprende aspectos de las variables

5.SURCENCA en cantidad y calidad suficiente 2
Permite conseguir datos de acuerdo a

6. PERTINENCIA Jos objetivos pla i x
Pretende conseguir datos basados en

7-CONSISTENCIA | t50rias o modelos teéricos S

8. COHERENCIA Entre variables, indicadores y los items e
La estrategia responde al propésito de

9.METODOLOGIA | |/ estigacion X
Los datos permiten un tratamiento X

10. APLICACION tadistico pertinente

CONTEO TOTAL DE MARCAS (2]
(Realice el conteo en cada una de las categorias de la escala)
Coeficiente de validez= 1 xA+2xB+3xC+4xD+5xE= Y =o.

50
ll.CALIFICACION GLOBAL (Ubique el coeficiencia de validez obtenido en el
intervalo respectivo y marque con un aspa en el circulo asociado)

CATEGORIA INTERVALO

Desaprobado D [0,00-0,60]

Observado G <0,60-0,70]

Aprobado [Fre) <0,70-1.00]

IV.CALIFICACION DE APLICABILIDAD
..... 7 . S N N S o
....................................................................................... 7&./] s ene ./M
T TO7 70D
LUGAR: Huancavelica.2¢ de. 24:i] del 20.78 Jesis Migizel Ramos Cruz
MAGISTER EN EDUCACION
LICENCIADO EN MATEMATICA

FIRMA DEL JUEZ




ANEXO N° 04: CONSTANCIA DE APLICACION

Whiitend
ZeEiurdin

“ARE DEL BIALSGE Y LA RECONCI AL WP Rl AL

El gu= suscribe. el Director de |2 Instiucion Educativa N° 22105 del anexn de
Tantaz, distriic de Huematambe, provineia Gastrovirsyna, regibn Huansavelica,
expids |a presents;

CONSTANCIA DE APLICACION

Que, 8l Serorn MUSCALZA TURRES Victor Antong, Mentficads con DM
N* 30043369, agresado de la Unwversidad Macional de Huancavelica, culen
aplico el ingtrumento de recoleceidn de datos. Lieta de cotejo para evaluar LA
ROBOTICA EDUCATMNA EN EL APRENCIZAJE COOPERATIVO DEL AREA
OE MATEMATICAN BN NIRGS Y NIRAS DEL SEXTO GRADO DE EDUCACION

FRIMARIA de la LE. N* 22105 del anexo de Tantas, distrite de Huamatambao,

provincia Castrovirreyna.

£o oforga le presente a patcisn del rieresads para los fines que estime
CONveniante.

Abantana rita,

Tanize, 30 de octubre de 20718,

LE " GELE = TR TW



ANEXO N° 05: EVIDENCIA FOTOGRAFICA










Datos generales

ANEXO N° 05: SESIONES DE APRENDIZAJE

SESION DE APRENDIZAJE N° 01
|dentificamos las estructuras rigidas y flexibles

Docente Victor Antonio Moscaiza Torres N°UD 02
Director Victor Antonio Moscaiza Torres Grado y Seccion 6°
Il.EE 22105 Tiempo 90 min
Propdsitos y evidencias de aprendizaje
Competencia(s)/ Desempeiio Evidencia Instrument
Capacidad(es) o
Disefia y construye Representa su alternativa de solucién | Participaen la Lista de
soluciones tecnoldgica con dibujos y textos; describe sus | construccidn de cotejo

tecnoldgicas para
resolver problemas
de su entorno.
Disefia la alternativa
de solucidn
tecnoldgica

partes o etapas, la secuencia de pasos y las
caracteristicas: dimensiones, forma, estructura y
funcién. Selecciona herramientas, instrumentos
y materiales segun sus propiedades fisicas;
incluye los recursos a utilizar y los posibles
costos. Considera el tiempo para desarrollarla y
las medidas de seguridad necesarias

estructuras sélidas para
aplicarlos en maquinas
simples, poniendo en
practica el aprendizaje
cooperativo, la
creatividad y
perseverancia.

Enfoque transversal

Actitudes observables

Busqueda de la
excelencia

- Los nifios y nifias muestran disposicion al trabajo en equipo para lograr sus metas

de equipo

Antes de la sesion
¢QUE NECESITAMOS HACER ANTES DE LA SESION?

¢ QUE RECURSOS Y MATERIALES
UTILIZARA?

Preparar el kit de robotica educativa luego del inventario

Proyector.
Papelotes plumones

Kit de robdtica educativa.

lll. Momentos de la Sesion de Aprendizaje

Momentos | Estrategias/actividades Tiempo
/Procesos
didacticos
Saluda a los nifios y nifias del saldn se les da la bienvenida a los estudiantes y
se presenta el profesor, se dialoga con ellos acerca de cémo se sienten para
luego explorar el kit de robdtica educativa.
o v' Le presentamos unas diapositivas sobre diferentes estructuras, luego
@] se les pregunta:
= éQué figuras han visto?
éQué formas tienen? 15
éPuede soportan algun tipo de peso?
é¢Como puedes armar algunas de ellas?
Cristhian es un estudiante muy hdbil y curioso; desea elaborar diversas
estructuras para construir una variedad de maquetas, para lo cual tiene que
identificar cuales pueden soportar mayor peso sin que se puedan deformar.
Cristhian no sabe qué estructura construir. ¢Cédmo podra Cristhian construir
estructuras resistentes?:
9
2 Se comunica el propdsito: Hoy construiremos estructuras e identificaremos | 20
°<= ' cuales son rigidas y cuales son flexibles.
] Los estudiantes proponen sus acuerdos de convivencia.
o Planteamiento del problema
Estudiantes forman equipos de trabajo de 4 o 5 integrantes revisan las
preguntas de la situacién problematica y plantean otras interrogantes que les
permita ampliar su informacién y ayudar a Cristhian como por ejemplo:
¢Qué tipo de estructura construiré? 10




¢Coémo saber si la estructura es rigida o flexible?

¢Con que piezas las puedo construir?

Planteamiento de soluciones

Estudiantes formulan posibles soluciones para Cristhian, pero para ello deben
revisar informacidn en un texto de y que elaboren un organizador visual
teniendo en cuenta las pautas proporcionadas por el docente, por ejemplo
indican que debe contener: concepto, partes de la estructura, fuerzas en una
estructura, etc.

CIERRE

Concluida la lectura, un integrante de cada grupo expone su organizador. 20
Por equipos se les proporciona tarjetas e indicamos que deben redactar su
alternativa de solucidn al problema planteado (hipétesis).

Diseio del prototipo

Se les invita a disefiar un prototipo en el cual deben indicar sus partes, tipo de
estructura, procedimientos, materiales que van a utilizar para la construccion y
grafican su prototipo inicial. Se sugiere que para el disefio pueden utilizar la
informacién sobre cémo construir estructura de su texto.

Construccion y Validacion del prototipo

Cada equipo de trabajo expone su disefio de prototipo enfatizando partes y
elementos con ayuda del kit de robética educativa, explica los elementos de
una estructura y muestra las diferentes formas indicando sus diferencias.

Por equipos los estudiantes organizan sus materiales e inician la construccion
de su prototipo, siempre y en todo momento docente motivard para que
registren y grafiquen o tomen fotografias. 20
Culminada la construccion del prototipo, un representante del equipo expone
indicando materiales utilizados, procedimientos ejecutados, tipo de estructura
y justifica la eleccidn (rigida o flexible)

Se pide a cada equipo verificar si funcionan o no sus prototipos colocando
pesos en la parte superior de cada estructura y luego van respondiendo
preguntas como por ejemplo: ¢Cudl es mas resistente? ¢A qué se debe?.

El Docente monitorea constantemente el trabajo en equipos y refuerza con
ellos todo lo realizado enfatizando los elementos fundamentales y los
procedimientos para armar las estructuras.

Estructuracion del saber construido como respuesta al problema

Los estudiantes revisan informacién y lo comparan con el disefio elaborado
(anexo 01).

Evaluacién y comunicacién

Cada estudiante anota en su cuaderno: ¢{Como podrd Cristhian construir la
estructura e identificar qué tipo de estructura debe utilizar en su maqueta?
¢Qué elementos necesitard para armar estructuras rigidas y flexibles?

Se evaluard a los estudiantes teniendo en cuenta el Anexo 02.

Se promueve la reflexion de los aprendido:

¢Qué aprendi? ¢Qué dificultades tuve? ¢COmo supere esas dificultades? | 5

¢Como me senti cuando funciond su prototipo?

Los estudiantes en casa elaboran un organizador visual sobre el tema tratado.
Investigar qué tipo de estructuras hay en su casa y expliquen el porqué de su
uso.




ANEXO 1

ESTRUCTURAS:
Una estructura es una construccién en la que se organizan las partes individuales p
para formar un todo.
Todas las estructuras se encuentran sometidas a la influencia de fuerzas externas Miibis Micibre
e internas.
Ejemplos de fuerzas externas que actian sobre una estructura son el viento o el
peso de camiones o autobuses al pasar sobre un puente. Una fuerza interna (e | °)
puede ser el peso de un tejado o la agitaciéon de un gran motor diésel sobre su st
I

soporte. La eleccidn de los materiales afectard al nivel de seguridad de una
estructura.

PARTES DE UNA ESTRUCTURA

Una estructura de soporte esta formada por piezas llamadas
miembros. Este soporte es rigido porque esta triangulado

FUERZAS EN UNA ESTRUCTURA

o)
Las fuerzas que acttan sobre los miembros se denominan fuerzas tensoras o de
compresion.
Las fuerzas tensoras estiran la estructura, y las de compresién la Puntales Puntales

comprimen.

Los miembros en tensidon se denominan uniones; los miembros sometidos a
compresion se denominan puntales.

Ejemplos comunes de principios estructurales son los andamios, los edificios y
los puentes.

Fjercicio 1
Ensamblar la siguiente estructura:
Este modelo presenta una estructura triangular. Cuando se Empuja o se

tira del soporte triangular, la forma no cambia. El soporte triangular es
rigido.

e . °)

Uniones

Fjercicio 2

Este modelo presenta una estructura rectangular. El soporte rectangular
cambia facilmente al empujarlo o tirar de él. Un soporte rectangular no
es rigido.

Ejercicio 3

Este modelo presenta una estructura rectangular soportada por un
miembro cruzado. El soporte rectangular no cambia al empujarlo o tirar
de él gracias al miembro cruzado. Los miembros cruzados otorgan rigidez
al soporte rectangular.




LISTA DE COTEJO

AREA Ciencia y Tecnologia

COMPETENC | DISENAY CONSTRUYE SOLUCIONES TECNOLOGICAS PARA RESOLVER PROBLEMAS
1A DE SU ENTORNO.

N° Criterios de evaluacion 6°

Apellidos y nombres de los

estudiantes

Construye estructuras haciendo
uso del kit de robética educativa
identificando las mas
resistentes, realizando trabajo
coopertivo.

La estructura construida aporta
en gran medida a la solucién del
problema.

Participa en la construccion de
estructuras solidas para
aplicarlos en maquinas simples,
poniendo en  practica el
aprendizaje  cooperativo, la
creatividad y perseverancia.

) | NO

SI NO

SI NO

01

02

03

04

05

06

07

08

09

10




SESION DE APRENDIZAJE N° 02
Medimos las estructuras rigidas y flexibles

I. Datos generales

Docente Victor Antonio Moscaiza Torres N° UD 02
Director Victor Antonio Moscaiza Torres Grado y Seccion 6°
II.EE 22105 Tiempo 90 min

Il. Propdsitos y evidencias de aprendizaje
Competencia(s)/ Desempeiio Evidencia Instru
Capacidad(es) mento
Resuelve problemas | Establece relaciones entre las caracteristicas de | Mide el perimetroy Lista

de forma,
movimiento y
localizacion.
Modela objetos con
formas geométricas

objetos reales o imaginarios, los asocia y | superficie en estructuras de
representa con formas  bidimensionales | sélidas construidas con .
(tridangulos, cuadrilateros y circulos), sus | piezas de kit de robdticay cotejo
elementos, perimetros y superficies; y con | calculamos superficies de

formas tridimensionales (prismas rectos y | un aula.

cilindros), sus elementos y el volumen de los
prismas rectos con base rectangular.

y sus
transformaciones

Enfoque transversal | Actitudes observables

Busqueda de la - Los nifios y nifias muestran disposicion al trabajo en equipo para lograr sus
excelencia metas de equipo

Antes de la sesion

¢QUE NECESITAMOS HACER ANTES DE LA SESION?

¢ QUE RECURSOS Y MATERIALES
UTILIZARA?

Preparar el kit de robotica educativa luego del inventario

Kit de robética educativa.
Proyector.
Papelotes plumones

lll. Momentos de la Sesidon de Aprendizaje

Momentos
/Procesos
didacticos

Estrategias/actividades

Tiempo

INICIO

Saluda a los nifios y nifias del saldn se les da la bienvenida a los
estudiantes y se presenta el profesor, se dialoga con ellos acerca de cdmo
se sienten luego de haber construido estructuras rigidas y flexibles con el
kit de robdtica educativa.

v' Le entregamos las diferentes estructuras, luego se les pregunta:
éQué formas tienen?
é¢Como puedo medir su perimetro? 15
éComo puedo calcular una superficie?

Los estudiantes miden las estructuras construidas con reglas y haciendo
algunos calculos.

DES

ARR

OLL
o

Juan es maestro de obra y necesita saber el tipo de estructura para el
techo de un aula de 5m de ancho y 6 m de largo, luego medir la




superficie para forrarlo con planchas de calamina de 3m x 1.10m. ¢{Qué
tipo de estructura utilizarda? ¢Cudntas calaminas aproximadamente
utilizara?:

Se comunica el propdsito: Hoy mediremos estructuras realizando cdlculos
de superficies.

Los estudiantes proponen sus acuerdos de convivencia.

Familiarizacion con el problema:

El docente formula preguntas a los estudiantes:

éDe qué trata el problema? iCudnto mide el aula? ¢Cudnto mide
calamina? ¢Qué tipo de estructura utilizard? ¢Cudntas calaminas
aproximadamente utilizara?

Busqueda y ejecucion de estrategias:

El docente formula preguntas a los estudiantes, vuelven a leer el
problema, anota las respuestas y busca las estrategias para resolver el
problema: ¢Qué podemos hacer para resolver el problema? ¢Qué
estrategias utilizaremos para dar solucién al problema?

Socializacion y representacion:

Utilizando el kit de robdtica educativa construyen el tipo de estructura
gue necesita para el techo del aula para realizar la representacidn
vivencial. Luego realiza la representacion grafica y simbdlica en papelotes,
representan el problema usando material concreto como cartulinas,
papelotes, plumones, tijeras. Luego lo hacen gréfico y simbdlico en
papelotes y su cuaderno

5.65m
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6m

e
<

v

6 calamina + 6 calamina = 12 calaminas

Reflexion y formalizacidn:

Para ello la docente formula preguntas, équé pasos hemos seguido para
resolver el problema? ¢Dénde tuvieron dificultades? ¢Cémo lo
superaron? ¢{Qué estrategias fueron las mas adecuadas? Los estudiantes
responden levantando la mano.

El docente por ciclos formaliza el campo tematico

Planteamiento de otro problema:

Los estudiantes plantean otros problemas similares y/o resuelven el
cuaderno de auto aprendizaje de matematica.

CIERRE

¢Como hemos aprendido? ¢qué dificultades hemos tenido? ¢para qué
hemos aprendido?

GRUPO CLASE: En semicirculo se ubican los estudiante, el docente utiliza
la lista de cotejo para evaluar los trabajos realizados, asi mismo realiza la
retroalimentacion oral para mejorar el trabajo.

Evalua las normas de convivencia.

Extension: Se hace entrega de hojas practicas para que resuelvan en casa.




LISTA DE COTEJO

AREA

Matematica

COMPETENC
1A

RESUELVE PROBLEMAS DE FORMA, MOVIMIENTO Y LOCALIZACION

NO

Apellidos y nombres de los
estudiantes

Criterios de evaluacion 6°

Construye estructuras haciendo
uso del kit de robética educativa
identificando las mas
resistentes.

Trabaja de manera cooperativa
con sus comparieros en la
construccion de estructuras y en
la resolucion de problemas
planteados

Establece relaciones entre las
caracteristicas de objetos reales
o imaginarios, los asocia y
representa con formas
bidimensionales (triangulos,
cuadrilateros y circulos), sus
elementos, perimetros y
superficies; 'y con formas
tridimensionales (prismas rectos
y cilindros), sus elementos y el
volumen de los prismas rectos
con base rectangular.

SI NO

SI NO

S1 NO

01

02

03

04

05

06

07

08

09

10




SESION DE APRENDIZAJE N° 03

Jugamos con el trompo
I. Datos generales

Docente Victor Antonio Moscaiza Torres N° UD 02
Director Victor Antonio Moscaiza Torres Grado y Seccion 6°
I.EE 22105 Tiempo 90 min

Il. Propdsitos y evidencias de aprendizaje

Competencia(s)/ Desempeiio Evidencia Instru
Capacidad(es) mento
Explica el mundo fisico Relaciona los estados de los cuerpos con | Identifica los tipos de Ficha

las fuerzas que predominan en sus | energia que producen de

basandose en L . sd
imient bie| moléculas (fuerzas de repulsion y | movimiento. tivid
conocimientos sobre Ios cohesion) y sus atomos. activi

seres vivos, materia y ad
energia, biodiversidad,
Tierra y universo.
Comprende y usa
conocimientos sobre los
seres vivos, materia y
energia, biodiversidad,
Tierra y universo.

Enfoque transversal Actitudes observables

Busqueda de la excelencia - Los nifios y nifias muestran disposicion al trabajo en equipo para
lograr sus metas de equipo

Antes de la sesion

¢QUE NECESITAMOS HACER ANTES DE LA SESION? g 308 Y MATERIALES

Kit de robotica educativa.
Proyector.
Papelotes plumones

Preparar el kit de robotica educativa luego del inventario.
Revisar material bibliografico

lll. Momentos de la Sesidon de Aprendizaje

Momentos | Estrategias/actividades Tiempo
/Procesos
didacticos

Saluda a los nifios y nifias del saldn se les da la bienvenida a los

estudiantes y se presenta el profesor, se dialoga con ellos acerca de

como se sienten para luego explorar el kit de robética educativa.

- Reciben en grupos: una moneda, un boligrafo u otros objetos.

- Intentan hacerlos girar sobre su mesa o escritorio.

- Responden: éicomo pueden hacerlos girar?, écuanto tiempo se
mantienen girando? 15

- Reconocen que la mayoria de los objetos no tiene la estabilidad
suficiente como para girar durante mucho tiempo y se caen
rapidamente.

INICIO




- Responden: équé necesitan para mantener el equilibrio?, équé
sucederia si aplicamos una fuerza de giro uniforme sobre el centro del
objeto?, ¢se mantendra en equilibrio?

DESARROLLO

Se comunica el propésito: Hoy identificaremos los tipos de energia que
producen movimiento.

Los estudiantes proponen sus acuerdos de convivencia.

Planteamiento del problema

Los estudiantes forman equipos de trabajo de 4 o 5 integrantes y
plantean otras interrogantes, en base a la situacion problematica, que
les permita ampliar su informacidn sobre el tema. ¢Qué tipo de energia
hace girar la peonza? ¢Qué debemos tener en cuenta para que gire mas
tiempo?

Planteamiento de hipoétesis

Los estudiantes plantean sus posibles respuestas o hipdtesis a las
preguntas planteadas en la situacion problematica.

Los estudiantes los plasman en papelotes para luego ser contrastadas.

Elaboracion del plan de accién

Con los estudiantes se plantean algunas estrategias de cémo

lograr el proceso de aprendizaje, por ejemplo:

Reciben los Kit WeDo; realizan el inventario segun lo organizado.
Construyen y programan un mecanismo que hara girar la peonza que
utiliza un sensor de movimiento para desactivar el motor al liberar la
peonza, segun la guia de construccion.

Recuerdan que los engranajes pueden aumentar o reducir la velocidad
de movimiento seglin se combinen engranajes grandes y pequefos.

Reduccion de velocidad Aumento de velocidad

Para utilizar mejor el mecanismo giratorio, se aseguran de que el tren de
engranajes del soporte se acopla con el engranaje de la peonza al
insertarla. Deben hacerla girar libremente antes de liberarla.
Determinan los pasos que siguen al funcionamiento de su peonza:

a. La energia se transfiere desde el motor activado por el equipo hasta
el motor de la corona dentada.

b. La corona dentada hace girar el engranaje pequeiio que esta
engranado en ella.

c. En el mismo eje el engranaje pequeno estd unido a un engranaje
grande, por lo que el engranaje grande también gira.

d. En la peonza hay un engranaje pequefio. Si se inserta la peonza y se
gira el motor del soporte, el soporte hace girar la peonza. Al quedar
la peonza libre del soporte se mantiene girando.

Grafican el proceso de transmisién de energia: la energia pasa de ser
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eléctrica (el equipo y el motor) a ser mecdnica (movimiento fisico de los
engranajes al hacer girar la peonza).

energia

Energia eléctrica Energia mecanica

Recojo de datos y analisis de resultados (de fuentes secundarias)

Los estudiantes observan las diapositivas: Refrigerio saludable,
alimentos recomendados.

Toman nota de algunas ideas principales.

Estructuracion del saber construido como respuesta al problema

Por equipos refuerzan las preguntas planteadas en la situacion
problematica y sus propias interrogantes.

Imaginan que son una peonza (trompo) y giran; ¢qué haces con tu
cuerpo para girar mas tiempo?, équé haces para intentar girar mas
rapido?

Intentan permanecer de pie y utilizar los brazos para estabilizar su
cuerpo al girar.

Mantienen los pies unidos tanto como sea posible para mantener un
“punto” en el centro del movimiento de giro.

Escriben sus conclusiones en sus cuadernos y grafican.

Resuelven una Ficha de Actividad interpretando los iconos de la
programacion utilizada en la peonza.

Evaluacién y comunicacién

Culminada la preparacién, los estudiantes explican el tipo de energia y
como se transmite, como puede aumentar velocidad a la peonza.

CIERRE

Responden a las siguientes preguntas: équé parte del tema consideras
que fue mas dificil de realizar?, éicomo lo superaste?, iqué aprendiste
hoy?.

Evalua las normas de convivencia.




Ficha De Actividad

Observa |a programacion.

0 :?'J Peonza inteligente

Programa tu maquing QIratons pars haces Qrar una pecnza
[Pruaba nuestro progeama o croa of tuyo!

L |

e HIE

COMPLETA CON LAS PALABRAS DEL RECUADRO SEGUN LA PROGRAMACION REALIZADA:

MOVIMIENTO — SONIDO N2 15 — MOTOR — DESACTIVA — PEONZA — SOPORTE

El programaactiva el ,reproduce el , €l sonido de motor y espera
aqueelsensorde compruebe que se ha levantado el soporte para liberarla
. Una vez liberado el , €l programa el

motor.




SESION DE APRENDIZAJE N° 04
Usamos tablas de datos

I. Datos generales

Docente Victor Antonio Moscaiza Torres N° UD 02
Director Victor Antonio Moscaiza Torres Grado y Seccion 6°
I.EE 22105 Tiempo 90 min

Il. Propdsitos y evidencias de aprendizaje
Competencia(s)/ Desempeiio Evidencia Instru
Capacidad(es) mento
Resuelve problemas | Representa las caracteristicas de una poblacién | Utiliza tablas para Lista

de gestidn de datos
e incertidumbre.
Representa datos
con graficos y
medidas estadisticas
o probabilisticas

en estudio sobre situaciones de interés o
aleatorias, asociandolas a variables cualitativas y
cuantitativas discretas, asi como también el
comportamiento del conjunto de datos, a través
de gréficos de barras dobles, graficos de lineas, la
moda y la media aritmética como reparto
equitativo.

organizar sus datos. de
Interpreta datos de una

tabla estadistica. cotejo

Enfoque transversal | Actitudes observables
Busqueda de la - Los nifios y nifias muestran disposicion al trabajo en equipo para lograr sus
excelencia metas de equipo

Antes de la sesion

¢QUE NECESITAMOS HACER ANTES DE LA SESION?

¢ QUE RECURSOS Y MATERIALES
UTILIZARA?

Preparar el kit de robotica educativa luego del inventario.
Revisar material bibliografico

Kit de robética educativa.
Proyector.
Papelotes plumones

lll. Momentos de la Sesion de Aprendizaje

Momentos
/Procesos
didacticos

Estrategias/actividades

Tiempo

INICIO

Saluda a los nifios y nifias del saldn se les da la bienvenida a los
estudiantes y se presenta el profesor, se dialoga con ellos acerca de los
prototipos elaborados con el kit de robética educativa.

Ejecutan el juego “La peonza inteligente”; cada grupo realiza su propio
programa.

Participan de un concurso para averiguar qué peonza gira durante mas
tiempo.

Crean el programa maestro en un equipo que envie mensajes para
arrancar varios mecanismos de giro en otros equipos.

15




DESARROLLO

- En el juego los estudiantes utilizan
engranajes de 8 dientes y de 24
dientes. ¢durante cudnto tiempo

giro tu peonza utilizando el soporte N 3
con el engranaje de 24 dientes?, = \7‘4
écon el de 8 dientes?: GL, g
Se comunica el propdsito: Hoy
utilizaremos la tabla de datos para s 2
registrar el tiempo de giro de una (7] : -
peonza. o It

o |
Los estudiantes proponen  sus {7/

acuerdos de convivencia. @

Familiarizacion con el problema:

El docente formula preguntas a los estudiantes:

éDe qué trata el problema? ¢Utiliza los mismos engranajes? éCual es la

medida delos engranajes? ¢Cual crees que demora mds tiempo en

girar? ¢Cudl crees que gira mas rapido?

Busqueda y ejecucion de estrategias:

El docente formula preguntas a los estudiantes, vuelven a leer el

problema, anota las respuestas y busca las estrategias para resolver el

problema: ¢Qué podemos hacer para resolver el problema? ¢Qué
estrategias utilizaremos para dar solucion al problema?

Socializacion y representacion:

- Dibujan una tabla de datos en una hoja de papel.

- Utilizan la tabla de datos para anotar los cambios en las posiciones de
los engranajes y el tiempo en segundos durante el que se mantiene
girando la peonza con cada combinacion.

- Después de investigar los engranajes, comentan sus conclusiones en
las tablas de datos.

- Responden: éidurante cuanto tiempo giré tu peonza utilizando el
soporte con el engranaje de 24 dientes?, écon el de 8 dientes?

- Recojen las respuestas para resumir un rango comun para la clase.

- Aplican la modificacion:

- Si cambian el engranaje de la peonza de 8 a 24 dientes como se
muestra en la segunda linea de la tabla,

¢Gira mas despacio o mas rapido?, é durante mas o menos tiempo?

Normalmente esta combinacién gira mas despacio que la combinacion
anterior, ya que la velocidad de la peonza se reduce. Si la peonza gira
mas despacio, tiende a girar durante menos tiempo.

- Si cambian el engranaje de 8 dientes del soporte y el engranaje de 24
dientes de la peonza como se muestra en la tercera linea de la tabla, éla
peonza gira mas rapido o mas despacio?, éha sido el periodo de giro mas
largo o el mas corto en comparacidn con las combinaciones anteriores?
- Las respuestas variaran, pero los grupos llegan a una conclusién
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segln el nimero de dientes del engranaje.
- Intentan realizar un calculo del tiempo de duracidn del giro a
partir del nimero de dientes de los engranajes.

Reflexion y formalizacion:

Para ello la docente formula preguntas, équé pasos hemos seguido para
resolver el problema? ¢Donde tuvieron dificultades? ¢Cémo lo
superaron? ¢Qué estrategias fueron las mas adecuadas? équé parte del
tema consideras que fue mas dificil de realizar?, écdmo lo superaste?,
équé aprendiste hoy?.

Los estudiantes responden levantando la mano.

Planteamiento de otro problema:

éen qué otros casos necesitamos utilizar tablas de datos?

Escriben en sus cuadernos, o en la actividad Escribir, la utilidad de las
tablas de datos y dan mas ejemplos de su

uso en la vida cotidiana..

CIERRE

éComo hemos aprendido? équé dificultades hemos tenido? épara qué
hemos aprendido?

GRUPO CLASE: En semicirculo se ubican los estudiante, el docente utiliza
la lista de cotejo para evaluar los trabajos realizados, asi mismo realiza la
retroalimentacion oral para mejorar el trabajo.

Evalua las normas de convivencia.

Extension: Se hace entrega de hojas practicas para que resuelvan en
casa.




LISTA DE COTEJO

AREA Matematica

COMPETENC | RESUELVE PROBLEMAS DE GESTION DE DATOS E INCERTIDUMBRE

1A

NO

Apellidos y nombres de los
estudiantes

Criterios de evaluacion 6°

Construye la peonza haciendo
uso del kit de robética educativa
realizando trabajo cooperativo

Utiliza tablas para organizar sus
datos.

Interpreta datos de una tabla
estadistica.

) | NO

SI NO

SI NO

01

02

03

04

05

06

07

08

09

10




