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Resumen

Este estudio se centra en el disefo, desarrollo y evaluaciéon de un robot moévil educativo,
denominado Robot-T2, para ser utilizado en actividades educativas dentro de una escuela
técnica. El objetivo principal fue crear una plataforma versatil que permita a los estudiantes
explorar conceptos de programacion, ingenieria y ciencia de manera practica y colaborativa.
La metodologia incluy6 un enfoque iterativo de disefio y pruebas, donde se incorporaron
retroalimentaciones de estudiantes y profesores para mejorar continuamente la funcionalidad
del robot. Las pruebas abarcaban navegacion autdnoma, seguimiento de lineas y manipulacion
de objetos, utilizando el software de programacion OnBotJava y el Control-Hub como interfaz
principal. Los resultados demostraron que el Robot-T2 es altamente eficiente y adaptable en
diversos contextos educativos, mostrando una precision notable en la navegacion y la
manipulacion de objetos. Las iteraciones de disefio mejoraron significativamente el

rendimiento del robot, enriqueciendo la experiencia educativa y promoviendo el aprendizaje
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activo. En conclusion, la robotica educativa, representada por el Robot-T2, tiene un gran
potencial para enriquecer el proceso de ensefianza y aprendizaje en las escuelas técnicas,
fomentando el trabajo en equipo, la resolucion de problemas y la integracion de tecnologia en

el aula. Se espera que este proyecto inspire futuros desarrollos en robotica educativa.

Palabras clave: robot, educacion, escuela técnica, pedagogia inclusiva, mecatronica

Abstract

This study focuses on the design, development and evaluation of an educational mobile robot,
called Robot-T2, to be used in educational activities within a technical school. The main
objective was to create a versatile platform that allows students to explore programming,
engineering and science concepts in a practical and collaborative way. The methodology
included an iterative design and testing approach, incorporating feedback from students and
teachers to continually improve the functionality of the robot. The tests covered autonomous
navigation, line following and object manipulation, using the OnBotJava programming
software and the Control-Hub as the main interface. The results demonstrated that the Robot-
T2 is highly efficient and adaptable in various educational contexts, showing remarkable
precision in navigation and manipulation of objects. The design iterations significantly
improved the robot's performance, enriching the educational experience and promoting active
learning. In conclusion, educational robotics, represented by the Robot-T2, has great potential
to enrich the teaching and learning process in technical schools, promoting teamwork,
problem solving and the integration of technology in the classroom. It is hoped that this project

will inspire future developments in educational robotics.

Keywords: robot, education, technical school, inclusive pedagogy, mechatronics
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Introduccion

La creacion de un robot educativo en una escuela técnica de nivel secundario es una iniciativa
innovadora y creativa. La originalidad y la innovacion radican en como se utiliza la tecnologia
y como se integra en el proceso educativo. La verdadera innovacion se encuentra en el uso del
robot como herramienta educativa: ;Coémo se integra en el plan de estudios? ;Qué habilidades
desarrollan los estudiantes a través de este proyecto? Aunque es un tema extenso para
desarrollar en este articulo, citaremos que el proyecto se inscribe en el PEI (Proyecto

Educativo Institucional).

La colaboracion entre estudiantes y profesores fue esencial para el éxito del proyecto. El hecho
de que hayan trabajado juntos en la creacién del robot educativo demuestra un enfoque
innovador en la ensefianza y el aprendizaje, fomentando la colaboracion, el pensamiento

critico y la resolucion de problemas.

El impacto de este proyecto en la comunidad educativa ha inspirado a otros estudiantes y
escuelas a embarcarse en proyectos similares, fomentando asi la innovacion y el interés en la

robotica, la mecatronica y la educacion tecnologica entre los jovenes.

La educacion inclusiva se centra en proporcionar oportunidades de aprendizaje equitativas y
accesibles para todos los estudiantes, independientemente de sus habilidades, antecedentes o
discapacidades. La escuela cuenta con alumnos con diversas discapacidades certificadas por
profesionales, que por razones de privacidad y tratdndose de menores de edad, no seran
detalladas. La ensefianza de la robdtica en el contexto de la educacion inclusiva puede ofrecer

varios beneficios y vinculos:

. Accesibilidad: La robotica puede ser una herramienta educativa accesible para estudiantes
con discapacidades, permitiendo la adaptacion y personalizacion segun las necesidades
individuales. Por ejemplo, los robots pueden ser programados para interactuar con diferentes

dispositivos de entrada/salida que se ajusten a las habilidades motoras de los estudiantes.
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. Aprendizaje multisensorial: La robotica proporciona una experiencia de aprendizaje
multisensorial que puede beneficiar a una amplia gama de estudiantes, incluidos aquellos con
necesidades especiales. Los estudiantes pueden involucrarse en actividades practicas que
abarcan la programacion, la construccion y la resolucioén de problemas, facilitando diferentes

estilos de aprendizaje.

. Fomento de habilidades sociales y colaborativas: La ensefianza de la robdtica a menudo
implica proyectos de trabajo en equipo, promoviendo habilidades sociales como la
comunicacion, la colaboracion y el trabajo en equipo. Esto puede ser especialmente
beneficioso para estudiantes con discapacidades que pueden enfrentar desafios en areas

sociales.

. Desarrollo de habilidades cognitivas y de resolucion de problemas: La robdtica involucra la
resolucion de problemas y el pensamiento critico, ayudando a desarrollar habilidades
cognitivas en todos los estudiantes, incluidos aquellos con necesidades especiales. La
programacion de robots requiere planificacion, secuenciacion y resolucion de problemas,

habilidades valiosas para todos los estudiantes.

. Fomento de la autoconfianza y la autoestima: Al participar en actividades de robdtica y lograr
éxito en la programacion y construccion de robots, los estudiantes pueden desarrollar una
mayor confianza en sus habilidades y una mayor autoestima, lo cual es especialmente

importante para aquellos que pueden enfrentar desafios adicionales en el aula.

En resumen, la ensefianza de la robodtica en el contexto de la educacion inclusiva puede
proporcionar una plataforma poderosa para el aprendizaje equitativo y el desarrollo integral

de todos los estudiantes, independientemente de sus habilidades o capacidades.

Por otro lado, la mecatronica es una rama multidisciplinaria de la tecnologia e ingenieria que

abarca la integracion de sistemas provenientes de diversos campos del conocimiento, como la
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electronica, la mecdnica, el control y la informética. Su objetivo es desarrollar dispositivos y
sistemas que combinen estas disciplinas de manera sinérgica. Esta disciplina no solo se limita
al desarrollo de productos, sino que también se enfoca en la creacion de sistemas de control
inteligentes que pueden mejorar la eficiencia y la funcionalidad de la maquinaria utilizada en
una amplia gama de aplicaciones industriales y comerciales. La mecatrdnica, por lo tanto,
tiene como proposito crear productos y procesos que sean mas eficientes, adaptables y
versatiles. Esta integracion de disciplinas facilita las actividades humanas mediante el
desarrollo de sistemas automatizados y controlados electronicamente que pueden realizar

tareas complejas de manera autonoma o asistida.

La mecatronica ha transformado radicalmente la manera en que interactuamos con la
tecnologia en la vida cotidiana. Desde su origen, la palabra mecatronica, formada por las raices
griegas unyovikn (mecaniké, "mecanica") y tpomog (tropos, "forma"), ha evolucionado hasta

convertirse en un pilar fundamental de la innovacion tecnologica.

Los antecedentes de la mecatronica se remontan a la antigua Grecia y se entrelazan con la rica
historia de la automatizacion y la ingenieria. Desde los autdmatas de Heron de Alejandria
hasta los ingeniosos mecanismos de Al-Jazari, la humanidad ha buscado durante siglos formas

de mejorar la eficiencia y la precision a través de la combinacion de mecanica y electronica.

Hoy en dia, la mecatrénica impulsa avances revolucionarios en una amplia gama de industrias,
desde la medicina hasta la manufactura, pasando por la exploracion espacial. Los ingenieros
en mecatronica no solo diseflan y construyen maquinas mas complejas, sino que también las

dotan de inteligencia y capacidad de adaptacion a través de sistemas de control avanzados.

Dentro de este vasto campo, la robotica emerge como una especialidad apasionante y en
constante evolucion. Desde los brazos robéticos utilizados en cadenas de montaje hasta los
robots humanoides capaces de imitar el comportamiento humano, la robdtica desafia

constantemente nuestras nociones sobre lo que es posible en el &mbito de la automatizacion.
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Los robots son una parte integral de la mecatronica. Un robot tipicamente combina
componentes mecanicos (como articulaciones y actuadores), componentes electrénicos (como
sensores y circuitos de control) y sistemas de software (para la programacion y control del
robot). Estos sistemas trabajan juntos de manera coordinada para realizar tareas especificas,

ya sea en entornos industriales, de servicios o incluso en aplicaciones domésticas.

La mecatronica proporciona el marco tedrico y practico para el disefio, la construccion y el
control de robots, ya que implica la combinacién de ingenieria mecdanica, electronica,
informatica y de control para crear sistemas roboticos inteligentes y funcionales. Por lo tanto,
los robots son considerados una aplicacion importante dentro del campo de la mecatronica, y

el estudio de los robots y su desarrollo se integra dentro de esta disciplina multidisciplinaria.

La historia de la robdtica es una historia de creatividad e ingenio asombrosa en la capacidad
de las maquinas para interactuar con el mundo que nos rodea. En un mundo donde la
tecnologia avanza a un ritmo vertiginoso, la mecatronica y la roboética continuan
desempefiando un papel crucial en la conformacion del futuro. Desde la exploracion espacial
hasta la atenciéon médica, estas disciplinas nos desafian a imaginar un mundo donde las
maquinas no solo nos asistan, sino que también nos inspiren y nos desafien a alcanzar nuevas

alturas de innovacién y descubrimiento.

1. Marco Teodrico

La educacion inclusiva se refiere a un enfoque educativo que busca garantizar el acceso
equitativo a la educacion para todos los estudiantes, independientemente de sus diferencias
individuales. Por otro lado, la ensefianza de la roboética en el contexto educativo ha surgido
como una herramienta poderosa para fomentar el aprendizaje activo, la resolucién de
problemas y el desarrollo de habilidades técnicas y cognitivas en los estudiantes. La
combinacion de estos dos enfoques puede tener un impacto significativo en la promocion de

la participacion y el éxito de todos los estudiantes en el aula.
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La ensefanza de la robdtica en un entorno inclusivo no solo ofrece oportunidades de
aprendizaje accesibles para estudiantes con discapacidades, sino que también fomenta la
colaboracion, el pensamiento critico y la autoconfianza en todos los estudiantes. Al
proporcionar actividades practicas y multisensoriales, la robdtica puede abordar una variedad
de estilos de aprendizaje y necesidades individuales, promoviendo asi un entorno educativo

verdaderamente inclusivo.

Papert (1980) enfatiz6 la importancia de la robotica en la educacion al afirmar que "los robots
ofrecen oportunidades para que los nifios aprendan de manera activa y constructiva,
explorando conceptos complejos a través de la practica y la experimentacion". Robelia y
Schmid (2003) sefialaron que "la ensenanza de la robotica puede motivar el aprendizaje en
multiples areas del curriculo, proporcionando una experiencia practica y tangible que puede
ser especialmente beneficiosa para estudiantes con diferentes estilos de aprendizaje y
necesidades individuales". Freire, Neves y Ferreira (2017) destacaron que "la robdtica puede
desempefiar un papel crucial en la promociéon de la inclusion educativa al proporcionar
herramientas y recursos que pueden adaptarse para satisfacer las necesidades especificas de
los estudiantes con discapacidades". Higgins y Boone (2018) encontraron que "la instruccion
asistida por robots puede mejorar la participacion y el compromiso de todos los estudiantes
en el aula, al tiempo que ofrece oportunidades para la colaboracion y el aprendizaje entre
pares". Ferreira, Freire y Neves (2020) concluyeron en su revision sistematica que "la
ensefianza de la robdtica en entornos inclusivos puede fomentar el desarrollo de habilidades
sociales, cognitivas y técnicas en todos los estudiantes, promoviendo asi un ambiente
educativo verdaderamente inclusivo". Mubin y colaboradores (2021) sefialaron que "la
robdtica educativa puede adaptarse para abordar una variedad de necesidades individuales,

permitiendo la participacion activa de estudiantes con diferentes habilidades y capacidades".

Estas citas reflejan como la ensefianza de la robotica puede integrarse efectivamente en un
entorno educativo inclusivo, proporcionando beneficios significativos para todos los

estudiantes, independientemente de sus habilidades o capacidades.
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2. Metodologia

El enfoque metodologico adoptado para el desarrollo del robot fue iterativo y colaborativo.
Los estudiantes, bajo la orientacion de los profesores, participaron activamente en todas las
etapas del proceso, desde el disefio inicial hasta la implementacion y las pruebas. Se fomentd
el trabajo en equipo y la resolucion de problemas, permitiendo que los estudiantes adquirieran

habilidades practicas y experiencia en ingenieria de manera efectiva.

Las pruebas del robot se llevaron a cabo en una variedad de entornos simulados y reales dentro
de la Escuela Técnica N° 2 "Independencia" de la ciudad de Concordia, Entre Rios. Esto
incluy¢ aulas, laboratorios y espacios al aire libre, cada uno presentando desafios tnicos para
la navegacion y el funcionamiento del robot. Se disefiaron y ejecutaron una serie de tareas
educativas, como el seguimiento de lineas, la evasion de obstaculos y la navegacion auténoma,

para evaluar el desempefio del robot en diferentes escenarios.

A continuacion se detallan los principales aspectos del proceso metodologico:

2.1 Disefio inicial y seleccion de componentes

El proceso comenzd con la generacion de ideas iniciales para el disefio del robot, donde se
tuvieron en cuenta tanto los requisitos pedagogicos como las consideraciones técnicas. Se
realiz6 una cuidadosa seleccion de los componentes, considerando la funcionalidad, la

accesibilidad y la compatibilidad con el proyecto.

2.2 Construccion del prototipo

Con base en el disefio inicial, se procedi6 a la construccion del prototipo del Robot-T2. Este
proceso involucro6 la integracion de los componentes seleccionados en una plataforma movil

robusta, disenada para soportar la carga y garantizar la estabilidad durante el movimiento.
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2.3 Pruebas y evaluacion

Se llevaron a cabo pruebas en una variedad de entornos simulados y reales dentro de la Escuela
Técnica N° 2 “Independencia” de la ciudad de Concordia, Entre Rios. Estas pruebas
incluyeron escenarios como aulas, laboratorios y espacios al aire libre, cada uno presentando
desafios unicos para la navegacion y el funcionamiento del robot. Se disefiaron y ejecutaron
una serie de tareas educativas, como el seguimiento de lineas, la evasion de obstaculos y la

navegacion autdbnoma, para evaluar el desempefio del robot en diferentes situaciones.

2.4 Retroalimentacion y ajustes

Se establecieron reuniones regulares de retroalimentacion con los estudiantes y profesores
para evaluar el rendimiento del robot y identificar areas de mejora. Los comentarios y
sugerencias recibidos durante estas sesiones se utilizaron para realizar ajustes en el disefio y

la programacion del robot, con el objetivo de mejorar su funcionalidad y adaptabilidad.

2.5 Documentacion del proceso

Se llevo a cabo una documentacion detallada de todo el proceso de disefio, construccion y
pruebas del Robot-T2. Se mantuvieron registros de las reuniones, decisiones de disefio,
pruebas realizadas y resultados obtenidos, utilizando herramientas de gestion de proyectos y

colaboracion para garantizar la trazabilidad y la transparencia del proceso.

2.6 Implementacion de la interfaz de usuario

Se integr6 un software de programacion (OnBotJava) como la interfaz virtual entre el humano
y el robot. Este software permiti6 a los usuarios escribir y cargar codigo Java directamente en

el robot, facilitando la programacion y la comunicacion de instrucciones.
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En resumen, el proceso metodologico adoptado para el desarrollo del Robot-T2 fue iterativo,
colaborativo y bien documentado, lo que permiti6 la creacioén de un robot educativo altamente

eficiente y adaptable para su uso en entornos pedagogicos y educativos.

3. Materiales

El robot fue construido utilizando una combinaciéon de componentes estandar de robotica,
cuidadosamente seleccionados para optimizar la funcionalidad y la accesibilidad del proyecto.
La estructura del robot se mont6 sobre una plataforma mévil robusta, disefiada para soportar
la carga de los componentes adicionales y garantizar la estabilidad durante el movimiento. Se
utilizaron motores de corriente continua de alto rendimiento para impulsar las ruedas del
robot, lo que proporciond una excelente traccion y maniobrabilidad en una variedad de

superficies.

Para permitir la percepcion del entorno, se integraron diversos sensores en el disefio del robot.
Esto incluy6 sensores de distancia ultrasonicos y de infrarrojos para la deteccion de
obstaculos, asi como un sensor de linea para seguir trayectorias predefinidas. Estos sensores
fueron estratégicamente ubicados en el robot para maximizar la cobertura del entorno y

proporcionar datos precisos para la navegacion y la toma de decisiones.

La descripcion de la lista de partes tipicas que la construccion del robot necesitod en términos

generales fue la siguiente (tomadas de Rev. Robotics):

. Chasis: La estructura base del robot donde se montan todos los componentes.

. Motores: Los motores proporcionan la potencia para mover el robot. Se usaron motores de
corriente continua (DC) y motores de corriente continua sin escobillas (brushless) segtin los
requisitos del proyecto.

. Ruedas: Las ruedas permiten el movimiento del robot. Se eligieron ruedas estandarizadas
disefiadas para diferentes superficies y propositos.

. Sensores: Dispositivos que recopilan datos del entorno del robot, incluyendo sensores de
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proximidad, sensores de distancia y sensores de color.

. Controlador (Control Hub): Actiia como el cerebro del robot, coordinando todas las

funciones y procesando la informacion de los sensores. También proporciona interfaces para

la programacion y el control del robot.

. Bateria: Proporciona la energia necesaria para alimentar los motores y otros componentes

electronicos del robot.

. Control remoto o joystick: Un dispositivo de entrada que permite a los operadores controlar

el movimiento y las acciones del robot de forma remota.

. Servomotores: Dispositivos de control de posicion utilizados para controlar el movimiento

preciso de partes moviles del robot, como brazos o pinzas.

. Placas de circuito: Necesarias para montar y conectar electronicamente los diferentes

componentes del robot, como el controlador, los sensores y los actuadores.

. Cableado y conectores: Utilizados para conectar todos los componentes electronicos del

robot, asegurando una conexion eléctrica adecuada y confiable.

. Tarjetas de expansion: Proporcionan funcionalidades adicionales, como puertos de E/S

adicionales, capacidades de comunicacion o funciones de procesamiento adicionales.

. Elementos de sujecion: Tornillos, tuercas, pernos y otros elementos de sujecion necesarios

para ensamblar y asegurar todos los componentes del robot en su lugar.

. Herramientas: Herramientas basicas como destornilladores, llaves, alicates, etc., necesarias

para el montaje y mantenimiento del robot.

. Carroceria o cubierta: Dependiendo del proposito y la estética del robot, puede anadirse una

carcasa o cubierta para proteger los componentes internos y darle una apariencia mas acabada

(trabajo tipico del Disefo Industrial, el cual no fue incorporado a este modelo mecatrénico).
Mobdulos de comunicacion inaldmbrica: Se seleccionaron moédulos de comunicacion

inaldmbrica Wi-Fi para permitir que el robot se comunique de forma inaldmbrica con otros

dispositivos o el Control Hub.

En resumen, mientras que la lista inicial proporcionada abarca los componentes esenciales,
pueden ser necesarios elementos adicionales para completar el robot seglin las

especificaciones del proyecto y las necesidades especificas de funcionamiento y disefio. La
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integracion cuidadosa de estos componentes permitid crear un robot educativo altamente

eficiente y adaptable, adecuado para su uso en entornos pedagdgicos y educativos.

Figura 1. Algunas partes del Robot-T2: (02) Brazo motor (Arm Motors), (03) Centro de control
(Control Hub), (05) y (06) Motores de accionamiento (Drive Motors), (07) Servo de garra (Claw
Servo), (08) Bateria (Battery).

Fuente: Elaboracion propia a partir de piezas y partes de un modelo estandarizado GrabCAD de
RevRobotics.

Figura 2. Se observan en detalles partes descriptas en la Figura 1, que conforman el listado de
materiales

Fuente: Elaboracion propia a partir de piezas estandarizadas GrabCAD de RevRobotics.
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4. Resultados y Discusion

Los resultados de las pruebas demostraron que el robot es altamente eficiente y adaptable en
una variedad de situaciones educativas. Durante las pruebas de navegacion autdnoma, el robot
pudo mapear con precision su entorno y evitar obstaculos de manera efectiva utilizando los
datos recopilados por sus sensores. Durante las actividades de seguimiento de lineas, el robot

demostr6 una capacidad para seguir trayectorias predefinidas con una precision notable.

La capacidad del robot para interactuar con el entorno también fue destacada por los
participantes del estudio. Durante las pruebas de manipulacion de objetos, el robot pudo
recoger y transportar objetos de diferentes formas y tamafios con éxito, demostrando su

versatilidad y aplicabilidad en una variedad de contextos educativos.

Se observaron mejoras significativas en el rendimiento del robot a lo largo de las iteraciones
de disefio. Las retroalimentaciones recibidas de los estudiantes y profesores durante las
pruebas fueron fundamentales para identificar areas de mejora y efectuar ajustes en el disefio
y la programacion del robot. Este enfoque iterativo no solo mejord la funcionalidad del robot,
sino que también enriquecid la experiencia educativa de los participantes, promoviendo el

aprendizaje activo y la resolucion de problemas en el contexto de la robdtica educativa.

En el contexto donde se utiliz6 OnBotJava como software de programacion y se integroé con
el Hub de Control y Joysticks, la interfaz principal entre el humano y el robot consistio en dos

componentes principales:

. Software de Programacion (OnBotJava). Sirve como la interfaz virtual entre el humano y el
robot. A través de este software, los usuarios pueden escribir y cargar codigo Java
directamente en el robot. Proporciona una interfaz de usuario grafica en linea que permite a
los humanos escribir y editar c6digo, y depurar y monitorear el comportamiento del robot en
tiempo real. OnBotJava facilita la programacion del robot y la comunicacion de las

instrucciones del usuario al hardware del robot.
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. El Hub de Control actia como la interfaz fisica entre el humano y el robot. Este dispositivo
proporciona los puertos de conexion necesarios para conectar el robot con los controladores y
otros dispositivos externos, como sensores y actuadores. A través del Hub de Control, los
usuarios pueden conectar los Joysticks u otros dispositivos de control para enviar comandos

al robot durante su operacion.

Figura 3. Del Control-Hub

D || vomer ” oo ]| wrecosee || || o - ' ' =
Control System : ‘
B8l- i
Auitory Exponsion Hub (Optienal

Control Hub Configuration - Basic

Fuente: Elaboracion propia a partir de piezas estandarizadas de RevRobotics.

Control-Hub es una plataforma de control y programacion utilizada en robdtica y otros
proyectos de automatizacion. Se utiliza para controlar y coordinar los motores y sensores del
robot y para programar su comportamiento. El Control-Hub consta de una unidad central de

procesamiento, sensores y actuadores, asi como de una interfaz de programacion.

El Control-Hub es una estructura que alberga los componentes electronicos. Funciona con un
lenguaje de programacion especifico denominado OnBotJava, que permite programar el robot

de manera sencilla y rapida utilizando bloques predefinidos de codigo.

Ademas, el Control-Hub est4 equipado con una tablet y controles a distancia que permiten al
usuario controlar y programar el robot de manera remota. La creacion de una red Wi-Fi
privada entre el Control-Hub y la tablet y los controles permite una comunicacion confiable y

segura entre estos dispositivos.
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Figura 4. Imagen de la captura de pantalla, se utiliz6 un lenguaje de programacion por bloques
denominado OnBotJava que acelera los tiempos de programacion y limita los errores humanos del
tipeo de comandos, dicho entorno viene cargado en un Control-Hub junto a una Tablet y los controles
a distancia.

Put Iniialzation here.

(N Helloworld TeleOp ]
» Utilities. do f Put run blocks here.
1 togc fpul (=] FieiioWorid_TeieOp J opModeisAciive }
d

1 toops [ Pt 1o0p blocks here.
E oo W Posion - L 05

1 Miscelancous

Fuente: Elaboracion propia formada a partir del trabajo del Profesor Luis Ponti con sus alumnos.

Figura 5. Fotos de alumnos programando en OnBotJava para Robot-T2 y operando el robot con el
Joystick

Fuente: Elaboracion propia formada a partir del trabajo del Profesor Luis Ponti con sus alumnos.

Figura 6. Ruedas del Robot-T2

Fuente: Elaboracion propia formada a partir del trabajo del Profesor Luis Ponti con sus alumnos.

65

Volumen 1. Namero 2. Julio - Diciembre 2024
ISSN: 3028-4546 (En linea)



REVISTA INTERNACIONAL DE DESARROLLO HUMANO Y SOSTENIBILIDAD |

Figura 7. Diferentes modelos de ruedas de traccion intercambiables de uso posible

Fuente: Elaboracion propia a partir de piezas estandarizadas GrabCAD de RevRobotics.

Figura 8. Robot-T2

Fuente: Elaboracion propia formada a partir del trabajo del Profesor Luis Ponti con sus alumnos.

Figura 9. Garra

Fuente: Elaboracion propia a partir de piezas estandarizadas GrabCAD de RevRobotics.
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Figura 10. Robot-T2

Fuente: Elaboracion propia formada a partir del trabajo del Profesor Luis Ponti con sus alumnos.

Conclusiones

La robotica educativa es una herramienta poderosa para fomentar el aprendizaje
interdisciplinario y desarrollar habilidades practicas en los estudiantes. En este contexto, el
presente estudio se centrd en la creacion de un robot movil disefiado para ser utilizado en
actividades educativas dentro de una escuela técnica. El objetivo principal fue proporcionar
una plataforma versatil y accesible que permita a los estudiantes explorar conceptos de

programacion, ingenieria y ciencia de manera practica y colaborativa.

Aunque el Robot-T2 no necesariamente se asemeje a un androide en términos de apariencia
humana, comparte la caracteristica de ser una maquina programable que realiza tareas
especificas, lo que lo situa en el contexto de la evolucion de los robots desde la Antigliedad
hasta la actualidad. Robot-T2 se utiliz6 en una variedad de aplicaciones que incluyeron la
demostracion de sus habilidades técnicas, desde la educacion tecnologica hasta la competicion
de robotica. Su integracion en la cultura moderna, especialmente en la comunidad de robdtica
de la UTN (Universidad Tecnologica Nacional, Sede Concordia) y de educacion tecnoldgica

de las escuelas técnicas, refleja la amplia aceptacion del robot en la comunidad educativa.
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Si bien no es tan grande o sofisticado como un robot industrial, su disefio y tecnologia reflejan
los avances en roboética y automatizacion. Ademas, su capacidad para ser programado y
personalizado muestra como la tecnologia robdtica se ha vuelto més accesible y versatil, lo

que se denomina la interfaz amigable con el ser humano.

La relacion entre la mecatronica y la robdtica ha sido fundamental para el desarrollo y la
evolucion de estas maquinas inteligentes. La combinacion de ingenieria mecénica, eléctrica 'y
de software ha permitido la creacion de robots que pueden realizar tareas complejas con
precision y eficiencia. A lo largo de los afios, los robots han pasado de ser simplemente
herramientas de automatizacion en entornos industriales a compafieros de hogar y compatfieros
de trabajo. Desde los primeros automatas hasta los robots humanoides comercializados como

mascotas, la variedad y versatilidad de estas maquinas es asombrosa.

En el ambito educativo, la construccidon y programacion de robots no solo ensefia habilidades
técnicas, sino que también fomenta el pensamiento critico, la resolucion de problemas y la
colaboracion. Proyectos como la creacion de un robot desde cero en una escuela técnica
involucran a estudiantes y profesores en un proceso de aprendizaje practico y gratificante.
Este proyecto especifico demostré como la aplicacion de conceptos de mecatronica y robotica
puede transformarse en una experiencia educativa significativa y concreta. Al colaborar en la
construccion y programacion de un robot, los participantes no solo adquieren conocimientos
técnicos, sino que también desarrollan habilidades transferibles que seran valiosas en sus

futuras carreras.

En resumen, la historia de los robots y su relacion con la mecatrénica es un testimonio del
poder de la ingenieria y la creatividad humana. A medida que continuamos explorando los
limites de lo que los robots pueden lograr, es importante recordar el papel fundamental que

desempefian la educacion y la colaboracion en este emocionante campo de estudio.

El desarrollo y evaluacion de este robot movil demuestran el potencial de la robotica educativa

para enriquecer el proceso de enseflanza y aprendizaje en las escuelas técnicas. La
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colaboracion entre estudiantes y profesores en el disefio y prueba del robot no solo mejoro su
funcionalidad, sino que también promovio el trabajo en equipo y la resolucion de problemas.
Se espera que este trabajo inspire futuros proyectos de robotica educativa y fomente una

mayor integracion de la tecnologia en el aula.
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