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Resumen 
 

El objetivo general del presente proyecto es el 

desarrollo de una plataforma de hardware de 

bajo costo que pueda ser utilizada en escuelas 

primarias y secundarias para el aprendizaje de 

robótica. 
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Contexto 

 
El presento proyecto será radicado en el 

Centro de Altos Estudios en Tecnología 

Informática (CAETI), dependiente de la 

Facultad de Tecnología Informática de la 

Universidad Abierta Interamericana. El mismo 

se encuentra inserto en la línea de 

investigación “Sociedad del conocimiento y 

Tecnologías aplicadas a la Educación”. El 

financiamiento está dado por la misma 

Universidad Abierta Interamericana. 

 

Introducción 

 
En los últimos años, la inserción de recursos 

tecnológicos en las aulas de nuestro país ha 

crecido exponencialmente. Un ejemplo de esto 

es el proyecto “Conectar Igualdad”, que 

entregará en el transcurso de su ejecución, 3 

millones de netbooks a los estudiantes de nivel 

medio de todo el país. La presencia masiva de 

estos recursos abren las puertas a diversas 

implementaciones de uso de los mismos, más 

allá de la utilización convencional. Nos 

encontramos con un dispositivo que puede 

servir como procesador de sistemas de 

adquisición de datos, de nodo en una 

estructura de red de comunicaciones o como 

controlador en un artefacto robótico, entre 

otros ejemplos. En síntesis, tenemos en cada 

una de las aulas el núcleo de diferentes 

propuestas de tecnología aplicables en forma 

transversal a todas las disciplinas. Sólo hay 

que planificar qué elementos son necesarios 

para complementar las netbooks con ese 

propósito,  y de qué manera se usarán estos 

recursos desde el punto de vista pedagógico. 

Por otra parte, la educación tecnológica en las 

escuelas argentinas se ha relacionado 

únicamente con el ámbito digital, habiendo 

desaparecido el vínculo con material concreto 

relacionado con la tecnología, como eran las 

clases de actividades prácticas en el nivel 

primario o los talleres en el nivel medio. A 

pesar de la implementación de la materia 

homónima en el diseño curricular nacional, no 

encontramos recursos didácticos que 

acompañen en forma efectiva las propuestas 

realizadas por los CBC (Contenidos básicos 

comunes)  ni por los NAP (Núcleos de 

Aprendizaje Prioritarios). Si a esto le sumamos 

que los juegos de los niños en estos últimos 

años también están relacionados con lo virtual, 



nos encontramos con un grave panorama, dado 

que ciertas estructuras cognitivas no son 

desarrolladas por la ausencia de material 

concreto en el juego y en la educación 

(Healey, 1991). 

 

Líneas de investigación y desarrollo 

 
En primer término realizaremos un estudio del 

estado del arte, complementario de nuestros 

conocimientos y experiencias actuales de la 

aplicación de la robótica en la educación, para 

delinear las características comunes que 

queremos que presente esta plataforma de 

hardware. 

Una vez definidas dichas características, nos 

interesa armar un adquisidor de datos con eje 

en la netbook, que permita en experiencias de 

física, de química y de biología, tomar 

información del mundo real para luego ser 

sometida a análisis. Posteriormente, y 

basándonos en el conjunto de sensores que ya 

nos proporcionará este adquisidor, añadiremos 

el control de actuadores (motores y luces), de 

forma tal que podamos construir diferentes 

artefactos robóticos. Es decir, nuestra 

propuesta está dividida en dos etapas: 

Adquisidor de datos y Kit de robótica. 

 

a) Adquisidor de datos 

 

Con respecto al hardware de esta etapa, será 

necesario desarrollar un hub que permita 

conectar en forma sencilla diferentes sensores 

a la netbook, sirviendo de interfaz entre los 

sensores y el puerto USB. También tendremos 

que analizar qué sensores son económicos y a 

la vez útiles para experiencias en física, 

química y biología en el nivel medio, y 

desarrollar la electrónica necesaria para 

hacerlos conectables al hub. Ejemplo de este 

tipo de sensores son los de temperatura 

ambiente, de luz, de tacto, infrarrojos, etc.  

Para la correcta conservación del material, será 

necesario diseñar un encapsulado tanto para el 

hub como para los sensores, y un cableado 

robusto que permitan el conexionado entre 

ellos, contemplando el uso habitual que se le 

puede dar en una institución escolar. 

Con respecto al software, los desarrollos 

necesarios son tres. Por un lado, el firmware 

que debe poseer el hub para detectar los 

sensores conectados, y la interpretación 

correcta de sus datos para ser enviados hacia la 

netbook, contemplando la necesidad de 

calibración (es decir, el envío de información 

desde la netbook hacia el hub para dicha 

configuración).  Este desarrollo deberá 

realizarse en un lenguaje apto para el 

microprocesador seleccionado en la 

construcción del hub. Por otra parte, también 

debe realizarse la plataforma de trabajo de los 

estudiantes con los datos adquiridos, que les 

permita entre otras cosas graficar, bajar los 

datos en una planilla de cálculo, modificar el 

comportamiento de objetos gráficos, etc. Esta 

plataforma será continuación de una 

investigación previa del equipo, conocida 

como Physical Etoys, de reconocimiento 

internacional y uso extendido en el ámbito 

educativo. Por último, aprovechando la cámara 

y el micrófono presentes en la netbook, 

trabajaremos en una capa de bajo nivel para la 

interpretación de datos de ambos dispositivos, 

y la conexión con Physical Etoys para que los 

estudiantes puedan definir la funcionalidad de 

cada uno de ellos. 

 

b) Kit de robótica 

 

Basados en el trabajo realizado en la primera 

parte, con respecto al hardware 

incorporaremos otro hub con conexión usb 

para conectar dos motores y una alimentación 

externa de batería que permita controlar 

motores de corriente continua y servos sin 

necesidad de consumir la energía de la 

netbook. También deberemos seleccionar dos 

motores presentes en el mercado argentino que 

cubran las prestaciones necesarias para que el 

montaje tenga movimiento autónomo. El 

mismo trabajo será necesario para la elección 

de la batería. Por último, será necesario definir 

una estructura física de acrílico para poder 

montar sobre ella la netbook con los dos hubs 

y la batería. En la parte inferior debemos 

conectar los dos motores con sus ruedas 

respectivas y una rueda loca. Y alrededor de 

todo este chasis (costados, parte inferior y 



superior), la posibilidad de conectar los 

sensores desarrollados en la primera etapa. 

Para el hub de los motores, tendremos que 

definir si será necesario un microcontrolador o 

alcanza con electrónica más básica para su 

control. En el primer caso deberíamos realizar 

la programación del micro. En relación a la 

plataforma, continuando el desarrollo de 

Physical Etoys incorporaremos el control de 

los motores a lo realizado en la etapa anterior. 

 

Resultados y Objetivos 

 
Los resultados que esperamos obtener de este 

proyecto son los siguientes: 

 

a) Desarrollo de un hub para conexión de 

sensores al puerto USB de las netbooks 

utilizadas en educación. 

b) Diseño de la plataforma de software para 

utilizar el hub de sensores como adquisidor 

de datos. 

c) Desarrollo de un controlador de motores 

con conexión al puerto USB. 

d) Diseño de la arquitectura mecánica de un 

kit de robótica. 

 

Formación de Recursos Humanos 

 
El equipo de trabajo estará conformado por un 

investigador adjunto del Centro de Altos 

Estudios en Tecnología Informática (CAETI) 

quien ejercerá el rol de director del proyecto y 

tres ayudantes alumnos de la Facultad de 

Tecnología Informática de la Universidad 

Abierta Interamericana. 
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