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RESUMEN

La indagacion en el campo de la ensefianza matematica genera espacios para
poder reflexionar y proponer mejoras para su aprendizaje, en esta investigacion lo que
se busca es que los contenidos de la matematica sean altamente significativos y permita
mediante su aplicacion tecnologica a razonar coherentemente, a ser criticos, generar
espacios para la abstraccion y ayudar a comprender el mundo de la robotica educativa.
El objetivo en esta investigacion es determinar la influencia de la matematica en la
ensefianza aprendizaje de la roboética educativa en los discentes de segundo grado.
Me¢étodo. La investigacion posee un enfoque cuantitativo es de naturaleza aplicada
porque pretende cerrar las brechas de construccion de significados matematicos al
utilizar la tecnologia como es la robdtica educativa. Resultados. Los datos se han
recolectado utilizando un pretest y postest y analisis de resultados, los hallazgos
obtenidos son providenciales ya que el 100% de los estudiantes de la muestra en estudio
han podido ensamblar todos los componentes del robot, el 92,3% de los estudiantes han
tenido un desempefio de muy bueno al generar instrucciones para producir movimientos
hacia adelante, atras, y producir giros de diferentes grados tanto en sentido horario como
antihorario y la nota media de los estudiantes es de 19,31 puntos en la escala vigesimal.
Se concluye que la matematica si influye en la ensefianza aprendizaje de la robotica
educativa.

Palabras clave: Matematica, geometria, aprendizaje, robotica.
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ABSTRACT

The investigation in the field of mathematical teaching generates spaces to be
able to reflect and propose improvements for learning, in this research what is sought is
that the contents of mathematics are highly significant and allow, through its
technological application, to reason coherently, to be critical, generate spaces for
abstraction and help understand the world of educational robotics. The objective of this
research is to determine the influence of mathematics on the teaching-learning of
educational robotics in second grade students. Method. The research has a quantitative
approach and is of an applied nature because it aims to close the gaps in the construction
of mathematical meanings by using technology such as educational robotics. Results.
The data has been collected using a pretest and posttest and analysis of results, the
findings obtained are providential since 100% of the students in the study sample have
been able to assemble all the components of the robot, 92.3% of the students They have
had a very good performance when generating instructions to produce forward and
backward movements, and produce turns of different degrees both clockwise and
counterclockwise and the average grade of the students is 19.31 points on the vigesimal
scale. It is concluded that mathematics does influence the teaching-learning of
educational robotics.

Keywords: Mathematics, geometry, learning, robotics.
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INTRODUCCION

La presentes investigacion titulada “Aplicacion de la Matematica en el
Aprendizaje de la Robotica Educativa en los estudiantes del segundo grado de la
Institucion Educativa “Pitagoras” del distrito de Carhuamayo — Junin — 2023”,
esta investigacion es abordada por una demanda educativa de los estudiantes, ya que
muchos de ellos manifiestan y expresan que las matematicas son dificiles de aprender,
debido muchos factores como la falta de estrategias del docente, el de abordar los
contenidos desde situaciones concretas y contextualizadas, hasta la afiliacion de las
tecnologias en la clase, en el acto de aprender matematicas se hace necesario la
construccion de significados abstractos, el saber entender y posteriormente saber usar
los simbolos, signos y operadores matematicos que son entes abstractos y a su vez tener
la capacidad de interrelacionarlos para describir y modelar cierto fendmeno, hecho,
suceso de la realidad. La roboética educativa abre excelentes espacios para impulsar la
innovacion en el que hacer pedagdgico y el desarrollo de la indagacion en los
estudiantes, seguin Montes (2022) expresa que “consiste en el uso de los robots para
promover y lograr la formacion” (p.9)

Una adecuada manera de aprender robodtica educativa es aplicando la
matematica tanto en su proceso de disefio, construccion, programacion y
funcionamiento, de tal manera que los estudiantes disfruten su aprendizaje, pero
fundamentado en la ciencia matematica. En el capitulo I se aborda el problema de
investigacion, formulando el problema general y los problemas especificos, asi como
el objetivo general y especificos, el capitulo II, desarrolla el marco teoérico, haciendo
una revision de los antecedentes de investigacion y de las bases tedricos, el capitulo II1,
describe la metodologia y técnicas de investigacion empleadas, y en el Gltimo capitulo,

se presentan los resultados y la discusion, posterior a los resultados se formulan las



conclusiones y recomendaciones, tltimamente se proporciona la bibliografia empleada
y los anexos.

Los autores.
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1.1.

CAPITULO1
PROBLEMA DE INVESTIGACION

Identificacion y determinacion del problema

La labor docente con los jovenes implica una tarea de mucha
responsabilidad y compromiso de parte de quienes desarrollamos la tarea
educativa, desarrollar las aptitudes y competencias en todas las areas en
concordancia al curriculo estudio de la educacion bdasica regular es un gran
reto pues invita a proponer métodos y estrategias que sean eficientes y
eficaces, toda vez que por ejemplo el aprendizaje de la matemética no es ni
facil ni agradable para algunos estudiantes, por ejemplo aprender topicos de
la geometria euclidiana como por ejemplo segmentos de recta, los d&ngulos y su
respectiva clasificacion, tridngulos, cuadrildteros, poligonos, circunferencia,
etc., sus formas y propiedades por ejemplo el determinar la suma de sus
angulos internos, externos, numero de diagonales, la determinacién del
perimetro o areas de re giones geométricas es una tarea ardua, pero si
incorporamos la robotica educativa dentro de nuestra aulas, podriamos

generar espacios de aprendizaje altamente significativos. Mostramos los



hallazgos de la encuesta ejecutada a los estudiantes del segundo grado de la
LE. “Unidn” en relacion a si (alguna vez tus maestros enseiiaron la robotica?
de acuerdo a la Figura 1 los resultados son:

Figura 1. Porcentaje de estudiantes de la IL.E. “Union” - Colquijirca

Institucion Educativa "Union" - Colquijirca

No Si

Nota: Cuestionario a estudiantes de la I. E. “Unién” — Colquijirca.
Se observa que el 63% de los estudiantes encuestados expresan que sus
maestros ain no le ensefiaron robotica educativa, y que esta realidad

refleja una necesidad de aprendizaje de los jovenes estudiantes.

Asi mismo en la Institucion Educativa “Pitdgoras” del distrito de
Carhuamayo, la realidad es mas preocupante tal como apreciamos a través

de la encuesta realizada, el resultado se visualiza en la siguiente figura 2.



Figura 2. Porcentaje de estudiantes de la I.E. “Pitagoras” - Carhuamayo

Institucion Educativa "Pitagoras” - Carhuamayo
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Nota: Cuestionario a estudiantes de la I. E. “Pitdgoras” — Carhuamayo.
Los resultados muestran que el 91, 66% alin no tuvo la oportunidad de
aprender robdtica educativa, lo que nos permite observar una necesidad
educativa recurrente en los actuales momentos que vivimos en nuestro
pais con el desarrollo de la tecnologia, ligados al que hacer educativo.

Una tarea muy importante de la escuela en los actuales tiempos es
desarrollar el pensamiento logico matematico, y computacional como el
disefar, construir y hacer que funcione un robot educativo, y que favorezca
el perfeccionamiento de habilidades cognitivas por ejemplo el aprender de
los errores al ensamblarlos o en el proceso programacion y funcionamiento
nos proporciona la oportunidad de descubrir que los errores que se puedan
cometer no son finalistas sino que previa reflexion brindan oportunidades
de nuevas indagaciones para generar nuevas experiencias de aprendizaje
y la obtencion de conclusiones lo que a su vez implica mas adelante valiosos

aprendizajes para su vida presente y futura.



1.2.

Delimitacion de la investigacion:

Teniendo en consideracion el diagnéstico previo en el contexto, y
habiendo detectado las necesidades de aprendizaje en los estudiantes de la 1. E.
“Pitagoras” — Carhuamayo, delimitamos la investigacion.

Delimitacion fisico-geografica

La provincia de Junin cuenta con cuatro distritos: Ondores, Junin,
Ulcumayo y Carhuamayo, este distrito se halla ubicada en la serrania central del
Pert. Carhuamayo se encuentra a una altura de 4126 m s.n.m., posee una
extension total de 219.88 km?. Contaba con una poblacion de 8386 habitantes
hasta el afio 2007.

Los pobladores del distrito de Carhuamayo se caracterizan basicamente
por dedicarse al transporte, la agricultura, ganaderia y el comercio. Es un distrito
pintoresco y muy concurrido por muchos turistas por estar ubicado en la misma
carretera central que une la capital Lima y Cerro de Pasco.

Delimitacion en el tiempo

La indagacion fue ejecutada en un lapso de tiempo de ocho meses durante
el afio 2023.

Delimitacion espacial

La investigacion se logro concretar en la Institucion Educativa Particular
“Pitdgoras” con los estudiantes del segundo grado, del distrito pujante de
Carhuamayo que pertenece a la provincia de Junin, regién Junin, de la reptblica
del Peru.

Delimitacion de contenido
Se gener6 espacio de cavilacion y aprendizaje a través de la indagacion

en diferentes medios ya sea a través de libros actuales, revistas, investigaciones



1.3.

1.4.

cientificas, asi como en inventarios en los que los temas de interés se acercan

desde una perspectiva

tecnoldgica y general a la diligencia de la matematica en el aprendizaje de la
robdtica educativa.
Formulacion del Problema
1.3.1. Problema general
(Cual es la influencia de la matematica en el aprendizaje de la robotica
educativa en los estudiantes del segundo grado de la I. E. “Pitdgoras” del distrito
de Carhuamayo - 2023?
1.3.2. Problemas especificos:
a. (Como influye los elementos geométricos de disefio en el
aprendizaje de la robotica educativa en los estudiantes del segundo
grado de la I. E. “Pitagoras” del distrito de Carhuamayo - 2023?
b. (Cémo influye los elementos matematicos de construccion en el
aprendizaje de la robotica educativa en los estudiantes del segundo
grado de la I. E. “Pitagoras” del distrito de Carhuamayo - 2023?
c. (Como influye los elementos matemdticos de operacion en el
aprendizaje de la robotica educativa en los estudiantes del segundo
grado de la I. E. “Pitagoras” del distrito de Carhuamayo - 2023?
Formulacion de objetivos:
1.4.1. Objetivo general
Determinar la influencia de la matematica en la ensefianza aprendizaje de
la robotica educativa en los estudiantes del segundo grado de la I. E. “Pitagoras”

del distrito de Carhuamayo — 2023.



1.5.

1.4.2. Objetivos especificos

a. Identificar los elementos geométricos de disefio que influyen en el
aprendizaje de la robdtica educativa en los estudiantes del segundo
grado de la I. E. “Pitagoras” del distrito de Carhuamayo — 2023.

b. Clasificar los elementos matematicos de construccion que influyen
en el aprendizaje de la robodtica educativa en los estudiantes del
segundo grado de la L. E. “Pitdgoras” del distrito de Carhuamayo —
2023.

c. Programar los elementos matematicos de operacion que influyen en
el aprendizaje de la robdtica educativa en los estudiantes del
segundo grado de la LE. “Pitagoras” del distrito de Carhuamayo —
2023.

Justificacion de la investigacion:

La presente investigacion se demuestra por las subsiguientes razones:

Comprender el maravilloso mundo de la matematica y su aplicacion
en la robdtica educativa.

Entender el disefio de un robot, sus elementos constitutivos y reconocer
las formas geométricas involucradas.

Comprender la logica de la construccion de tal manera que las piezas
que compone el robot puedan encajar convenientemente a fin de posibilitar su
funcionamiento.

Proponer la programacion utilizando la l6gica matematica que permita su
movilidad y rotacion.

Generar espacios de aprendizaje uniendo la ciencia matematica y la

robotica educativa.



1.6.

Limitaciones de la investigacion:

Algunas limitaciones que se ha podido identificar son los siguientes:
1.6.1. Limitaciones de tiempo:

En relacion al tiempo para poder fortalecer las capacidades de los
investigadores con la finalidad de generar espacios de experimentacion a fin de
lograr el funcionamiento del robot.

1.6.2. Limitaciones economicas:

El acceso a los mecanismos pasa por una inversidn econoémica ya que son
necesarios varios componentes y que cada uno tiene un precio diferente lo que
posibilita el ensamblaje del robot.

1.6.3. Limitaciones metodolégicas

Se hizo necesario la aplicacion del método cientifico, lo que permitio la
comprension del disefio, el ensamblaje y el funcionamiento del robot, reto que
fue necesario superar para una adecuada consecucion de los objetivos de la

investigacion.



2.1.

CAPITULO II
MARCO TEORICO
Antecedentes de estudio

Luego de la investigacion realizada tanto en internet y en diferentes
bibliotecas, encontramos los siguientes trabajos de investigacion:
2.1.1. A nivel internacional:

(Moreno et al., 2012) realizaron una investigacion con el proposito de
demostrar en qué mesura la robética cuando se emplea al campo de la educacion
contribuye, facilita y motiva a los estudiantes en el proceso de ensefianza —
aprendizaje de la tecnologia y las ciencias, en estudiantes de colegios secundarios
de Panama, la publicacion se desarrolld con un enfoque cuantitativo, disefio cuasi
experimental; se desarrollo en tres etapas: revision de la informacion, desarrollo
de los cursos y el testimonio de sus experiencias. Los resultados traducen que la
robdtica es una bonita herramienta para que los estudiantes logren comprender
conceptos abstractos tanto en las ciencias, asi como en la tecnologia.

Se cuenta con la tesis de (Nevarez, 2016) su investigacion tuvo como

objetivo integrar a la Robdtica Educativa en la ensefianza aprendizaje de



estudiantes, orientada a fortalecerlos en el campo cientifico, creando interaccion
social y dotando de herramientas que les serviran de apoyo para vida social. La
investigacion tiene un enfoque cuantitativo, disefio cuasi experimental; se utilizd
como instrumento una rubrica de evaluacion de destrezas de aprendizaje
colaborativo. Los resultados muestran que la Robodtica Educativa puede ser
utilizada como herramienta de aprendizaje colaborativo.

(Torres Torres & Torres Torres, 2019) tuvo como objetivo
implementar la Robdtica Educativa en los espacios de la Matematica y Ciencias
de la naturaleza, para la mejora de la practica pedagogica en el Liceo Pedro
Nolasco Valdez de Montecristi en el periodo Junio - diciembre 2018. Utiliz6 el
método cualitativo por su naturaleza practica, tiene un disefio cuasi experimental;
esgrime el modelo de Kemmis ayuddndose en el modelo de Lewin, mediante el
cual formula un modelo para aplicarlo a la ensefianza. El proceso lo organiza en
dos ejes: uno estratégico construido por la labor y la reflexion y otro organizativo,
construido por la planificacion y la observacion. De los resultados se muestra que
los docentes de ciencias de la naturaleza y matematicas tienen una oportunidad
de diversificar las practicas pedagogicas en sus salones de clase, motivando asi a
los estudiantes a participar activamente en el desarrollo de las actividades que
aportan los aprendizajes que el docente pretende instruir.

Barreiro & Carrasco (2019), su objetivo es saber de qué manera impacta
la robotica educativa en el aprendizaje significativo de angulos en estudiantes de
los niveles de quinto y sexto de Ensefianza General Basica (EGB). Utiliz6 los
métodos cuantitativos y cualitativos, tiene un disefio cuasi experimental; se
utiliz6 dos instrumentos de evaluacion Pre-cuestionario y Pos-cuestionario.

Los hallazgos de esta investigacion



mostraron que la estrategia pedagdgica utilizada por medio del uso de TIC,
favorece el rendimiento de los estudiantes en geometria en relacion a la
adquisicion de la nocion de angulo, con el proposito de ser aplicada en otras
asignaturas y en la vida cotidiana.

2.1.2. A nivel nacional:

Se cuenta con la tesis de Cruz (2020) realiz6é una investigacion con el
proposito de demostrar cuando se desarrolla talleres de robdtica orientados a la
educacion utilizando los materiales de Lego, se mejora los aprendizajes en
matematica en los estudiantes de primer grado - Chiclayo, el trabajo se desarrolld
con un enfoque cuantitativo, disefio cuasi experimental; nivel descriptivo,
utilizando para ello una prueba estandarizada de conocimientos. Los resultados
permiten concluir que las experiencias en las sesiones de roboética educativa
realizados mejora significativamente el aprendizaje en el drea de matematica.

Ledn (2019) en su tesis cuya finalidad fue demostrar que la utilizacion de
la Robdtica Educativa WeDo mejora los niveles de aprendizaje en el area de
Matematica del Programa de Recuperacion Pedagdgica en los estudiantes de
segundo grado de educacion primaria de la Institucion Educativa N° 4008 Nuestra
Sefiora de Fatima. El disefio fue pre experimental y la muestra 11 estudiantes. De
cuyo resultado se dedujo que existe la mejora en los niveles de aprendizaje en el
area de matematica cuando se usa la Robotica Educativa WeDo.

Morales (2018) en su tesis cuyo objetivo fue emplear la robdtica
educativa como instrumento para el aprendizaje de las figuras regulares como son
los poligonos en las estudiantes del segundo grado de educacion bésica regular.
Cuyo enfoque fue cuantitativo, disefio cuasi experimental. Entre los resultados

finales se determin6 que el 60% de los estudiantes alcanzaron el nivel
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2.2,

esperado y 40% en el nivel de logro destacado, concluyendo que existe
influencia positiva en el aprendizaje cuando se emplea la robotica educativa.

Terrones (2022) en su tesis tuvo como objetivo principal fue la
utilizacion de la robotica educativa Wedo en la mejora de la ensefianza de la
matematica, se acompafido con una indagacioén de tipo aplicado, con talleres y
centrada en la resolucion de problemas matematicos, con una muestra 20
estudiantes. Como resultado cumplio la finalidad de mejorar el aprendizaje en el
area de matematica, aquella que estd circunscrita en las competencias del
curriculo nacional.

2.1.3. A nivel local:

Se cuenta con la tesis de Ordaya & Sarmiento (2019) realizaron una
investigacion con el intencion de establecer la influencia de la robdtica educativa
RoboMind en el aprendizaje colaborativo en estudiantes del tercer grado de
secundaria en el area de educacion para el trabajo de la Instituciéon Educativa
Emblematica Daniel Alcides Carrion de Cerro de Pasco, la investigacion se
desarrolldé con un enfoque cuantitativo, disefio cuasi experimental; nivel
descriptivo - correlacional, utilizando para ello una encuesta. Los resultados
permiten concluir que la robdtica educativa RoboMind influye de manera
significativa en el aprendizaje del tipo colaborativo.

Bases teoricas — cientificas
2.2.1. La Matematica

La matematica es de acuerdo a Bunge (2010) una ciencia formal, puesto que

su estudio estd orientados al estudio de las formas y cuyo objeto de estudio son

las representaciones a través de simbolos, mencionando a los nimeros y
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numerales, para ello se realiza una combinacion de variables y constantes,
operandos y operadores una cantidad limitada.

Por otra parte, podemos manifestar de acuerdo a Vera (2004) expresa que
la matematica es la ciencia que estudia la magnitud y el orden, o del numero y la
forma.

Doctrinariamente el Ministerio de Educacion de la noble Republica del
Pert Minedu (2017) menciona que la matematica es una actividad que los seres
humanos desarrollan y que a su vez es importante y muy significativo para el
desarrollo del conocimiento y que estdn presentes en la cultura de las diferentes
sociedades. Dentro de este documento se dice que la matematica es una ciencia
mediante los cuales se puede desarrollar competencias (p.189).

2.2.2. La forma, movimiento y localizacion

Cuando se interactua dentro el entorno natural, social o artificial podemos
percibir diferentes objetos naturales que los distinguen de los demas por su forma,
si hacemos una abstraccion por ejemplo los cerros tienen forma de tridngulos, los
panales de las abejas forman una red utilizando formas hexagonales, o desde el
reconocimiento de la creacion del ser humano como por ejemplo una bicicleta
posee ruedas y éstas basicamente tienen la forma de una circunferencia, un
recipiente de agua posee basicamente la forma de un cilindro de revolucion, las
antenas parabolicas tienen la forma de una pardbola de revolucion, es decir el ser
humano interactia con diferentes formas geométricas ya sean estas en el plano o
en el espacio.

Los distintos objetos materiales s6lo existen en movimiento y es a través
de ella que la materia puede manifestarse. Si focalizamos nuestra atencion en el

atomo que estd conformadas por particulas elementales como los protones,
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neutrones que se ubican en su nucleo y que ademas los electrones que estan
orbitando alrededor del nucleo, también podemos afirmar que los 4tomos estan
en constante movimiento dentro de las moléculas y éstas dentro de los cuerpos.
Se puede evidenciar que todo esta en movimiento tanto a nivel subatémico, asi
como a nivel macroscopico, se mueve los cuerpos celestes y terrestres, de ello se
producen cambios en los cuerpos vivos y en la vida social. No es posible observar
o encontrar una sola particula del mundo real, objetiva y material que no esté
sometida a movimiento y cambio. (Afanasiev, 1984) menciona “el movimiento
es, por lo tanto, la forma de como existe la materia, su propiedad inseparable”
(p-59)

Por otra parte, la materia se puede localizar y para ello es necesario si se
trabaja en dos dimensiones o si se trabaja en el espacio contar con un sistema
como el de sistema de ejes de coordenadas cartesianas, de tal manera que
podemos describir su trayectoria y determinar con precision su ubicacion.

2.2.3. Robotica Educativa

Actualmente en nuestro quehacer diario el desarrollo tecnoldgico y la
robdtica estan cada vez mas presentes. Las Tecnologias de la informacion y
comunicacion (TIC) estan sufriendo un desarrollo vertiginoso, este desarrollo
viene impactado en todas las acciones que el ser humano realiza tanto en la
industria, el comercio, las comunicaciones y también en la educacion, observar el
uso de una computadora para desarrollar los distintos procesos educativos es una
realidad, también los recursos educativos que el docente utiliza se han modificado
y actualizado como por ejemplo la utilizacion de softwares para el analisis
algebraico y para promover aprendizajes para el estudio de la geometria. Diaz

et al., (2020) expresa “la robdtica educativa muestra como el estudiante esta en
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2.3.

la capacidad suficiente de resolver un problema de manera individual como
monitoreada. Por ejemplo, disefiando o simulando un robot, desarrollado por las
capacidades relacionadas a la tendencia computacional, la programacion,
abstraccion y reconocimiento de patrones ya que es posible disefar un algoritmo
que controle el comportamiento y la movilidad del robot, y que puede
personalizarse acorde al entorno requerido, simulandolo y programando tareas
que puede realizar”.

Esta posicion es también complementada por Gareia (2015) en relacion
arobotica educativa como una secuencia de labores de aprendizaje que trasciende
las particularidades de estudiantes que se perfilan hacia la programacion o a las
tecnologias” (p.7)

Definicion de términos basicos

Geometria: Parte de la disciplina cientifica de la matematica que estudia
las figuras geométricas ya sea en el plano o como también en el espacio, sus
formas, sus propiedades, sus relaciones, y sus transformaciones.

Figura geométrica: Es una representacion visual y funcional de un
determinado conjunto diferente del vacio y a la vez cerrado de puntos en un plano
geométrico.

Poligono: Es una figura geométrica ubicados en el plano que estan
constituidos por tres 0 mas segmentos de rectas coplanares, pero no colineales,
que poseen vértices, lados, angulos interiores, &ngulos exteriores.

Cuerpos geométricos: Son todas las figuras que se pueden representar en
el espacio tridimensional y que es capaz de ser representados utilizando los ejes

X, Yy, z ortogonales dos a dos.
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24.

Robot: Es una maquina electronica programable capaz de ejecutar

determinadas operaciones o tareas de manera independiente mediante la

ejecucion de una consecucion de instrucciones.

Aprendizaje: viene a ser la modificacion interna de los saberes que tiene

una persona sobre una determinada area del conocimiento o topico, en la medida

que se eslabonan los saberes con que cuenta la persona y los nuevos.

Aprendizaje significativo: El aprendizaje significativo se da cuando una

nueva informacién se articula con un concepto relevante preexistente en la

estructura cognitiva, esto permite que las nuevas ideas, conceptos y afirmaciones

pueden ser aprendidos significativamente en la medida que estén adecuadamente

claras y disponibles en la estructura cognitiva del individuo y que funcionen como

un punto de amarre a las primeras.

Formulacion de hipotesis

2.4.1. Hipotesis general

La matematica influye significativamente en el aprendizaje de la robotica

educativa en los estudiantes del segundo grado de la I. E. “Pitagoras” del distrito

de Carhuamayo - 2023.

2.4.2. Hipotesis especificas

a.

Los elementos geométricos de disefio influyen significativamente en
el aprendizaje de la robdtica educativa en los estudiantes del
segundo grado de la LE. “Pitadgoras” del distrito de Carhuamayo —
2023.

Los elementos matematicos de construccion influyen
significativamente en el aprendizaje significativo de la robotica

educativa en los estudiantes del segundo grado de la I. E. “Pitagoras”
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del distrito de Carhuamayo — 2023.

c. Los elementos matematicos de operacion (programacion) influye
significativamente en el aprendizaje de la robdtica educativa en los
estudiantes del segundo grado de la 1. E. “Pitagoras” del distrito de
Carhuamayo — 2023.

2.5. Identificacion de variables
e Variable independiente
v La matematica
e Variable dependiente
v' Aprendizaje de la robdtica educativa.
e Variables intervinientes

v Nivel de inteligencia, situacion socio econdmico, nivel de motivacion.
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2.6. Definicion operacional de variables e indicadores

Operacionalizacion de la variable “La Matematica”

DIMENSIONES INDICADORES ) ITEMS/ INSTRUMENTO/
INDICES ESCALA
Elementos 1. Identifica los principales 1,2,3.4,5
geométricos de  componentes de un robot }6] Encuesta de la
disefo. educativo diligencia de la
2. (En los componentes de un matemdtica en el
robot es posible identificar aprendizaje de la
rectas, segmentos de rectas y robdtica,  cuya
4ngulos? escala es de
3. (En los componentes de un razon.
robot es posible determinar el 1 —2: Correcto
tamafio o  longitud de 0: Incorrecto
segmentos de recta?
4. (En los componentes de un
robot es posible identificar
tridngulos, cuadrilateros, 'y
circunferencia?
5. (En los componentes de un
robot es posible determinar la
superficie rectangular?
6. (En los componentes de un
robot es posible circunferencia
y circulo?
Elementos 7. (En los componentes de 7,8,9,
matematicos de  un robot es posible lllo’y 12
construccion. determinar el 4rea del

circulo?
8. (En los componentes de
un robot es posible

identificar los  angulos
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diedros y los angulos

poliedros?

9. (En los componentes de
un robot es posible
identificar los angulos
diedros y los angulos
poliedros?

10. (En los componentes de
un robot es posible
identificar los angulos
poliedros?

11. ;En los componentes de
un robot es posible

identificar prismas?

12. ;En los componentes de un

robot es posible identificar un

cilindro?
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Operacionalizacion de la variable “aprendizaje de la robética educativa”

items Instrumento/
Dimensiones Indicadores
escala
1. Ensambla  todos los
componentes a fin de garantizar 1,2,3,4
el funcionamiento del robot
utilizando el  pensamiento
creativo.
2. Se comunica asertivamente
Elementos cuando encuentra dificultades
matematicos para ensamblar y programar el Escala
de operacion. robot para su operacidon o es Ordinal
funcionamiento. 5. Muy bueno
3. Intenta trabajando en equipo 4. Bueno
una o mas veces hasta que el 3. Regular
robot queda 2. Malo
ensamblado completamente. 1. Muy malo
4. Disefla su algoritmo 'y
pseudocddigo y luego lo carga la
programacion a fin de garantizar
la adecuada operacion o
funcionamiento del robot.
Efectta 5. Genera instrucciones para 5,6
movimientos. producir movimientos hacia

adelante, atras.

6. Genera instrucciones para

producir giros de diferentes
grados tanto en  sentido
horario

como en sentido antihorario.
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Emite
sonidos
programado

S.

Desarrolla
acciones de
control para el
funcionamient
o del robot en

el espacio.

7. Toca un sonido determinado
hasta que termine el movimiento
del robot

8. Inicia el sonido programado
de acuerdo a una instruccion
determinada, asi como detiene el
mismo sonido.

9. Suma al efecto de sonido una
determina posicion del robot.

10. Realiza una programacion
para poder esperar tantos
segundos.

11. Realiza una programacion
para  poder  repetir  una
instruccion  determinada  por
tantos segundos.

12. Realiza una programacion
para ejecutar una instruccion

dada una determinada condicion.
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3.1.

3.2

CAPITULO III
METODOLOGIA Y TECNICAS DE INVESTIGACION

Tipo de Investigacion

El enfoque utilizado en la presente investigacion fue cuantitativo, tal
como afirma Hernandez et al., (2014) “esta se caracteriza por recoger datos a
fin de probar hipotesis haciendo énfasis en lo numérico, se basa en la
cuantificacion de fendomenos y los métodos estadisticos, con el propdsito de
buscar patrones de comportamiento” (p.4), de acuerdo al objetivo de estudio es
aplicada, toda ves que se busca una solucidon practica, y de acuerdo a la
manipulacion de las variables es cuasi — experimental, pues se trata de establecer
una relacion de causalidad entre las variables materia de investigacion y que
ademas el grupo de estudios no estd asignado de manera aleatoria, ademas la
investigacion es longitudinal.
Nivel de investigacion

La investigacion desarrollada es del nivel descriptiva — correlacional y
explicativa dado que busca explicar porque ocurre el fendémeno y cuéles son las
condiciones en que esta ocurre.

21



3.3. Métodos de investigacion
Se empled el método cientifico y el método deductivo.
3.4. Diseiio de investigacion

Se utilizo el disefio cuasi experimental, con un solo grupo

GRUPO DE ATENCION DISENO
G.E X, —= H = X;

G.E.: Grupo experimental.

H: Aplicacion de la matematica en el aprendizaje de la robdtica.

Xi: Medicion del nivel de aprendizaje de los conceptos fundamentales
de la matematica antes de la construccion de un robot.

X2 Valoracion del nivel de aprendizaje de los conceptos fundamentales
de la matematica después de la construccion de un robot.

3.5. Poblacion y muestra:

3.5.1. Poblacion:

La poblacion estuvo conformada por todos las estudiantes cuya cantidad
asciende a 44 estudiantes de educacion secundaria de la Institucion Educativa
Particular “Pitagoras” — Carhuamayo — 2023.

Tabla 1. Cantidad de estudiantes por seccion y grado de la I.E. “Pitagoras”

Grado de estudios Cantidad
Primer 7
Segundo 13
Tercero 6
Cuarto 16
Quinto 2
Total 44

b

Nota: Secretaria de la institucion educativa “Pitagoras - Carhuamayo’
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3.5.2. Muestra:

La muestra seguin Moore (2024) es “una parte del universo que se
inspecciona con la finalidad de conseguir informacion” (p.209), fue del tipo
intencionado toda vez que es posible la realizacion de la robdtica educativa a
través de la construccion de un robot con los estudiantes del segundo grado, asi
como se tuvo una mayor predisposicion a aprehender desde de su disefio,
construccion y programacion.

Tabla 2. Cantidad de estudiantes del segundo grado de la I.E. “Pitagoras”

Seccion por grado  Cantidad de
estudiantes
Segundo 13

Nota: Secretaria de la institucion educativa “Pitagoras”

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

- La observacion. Por intermedio de esta importantisima técnica de
investigacion se ha podido registrar todos los procedimientos del
desarrollo de las acciones orientadas a la concrecion de la aplicacion
de la matematica.

- Encuesta. Esta técnica nos ha permitido la recopilacion de datos en
relacion al aprendizaje de la robdtica educativa lo que permitié que
la informacion fue obtenida de modo sistematico.

3.6.2. Instrumentos
- Guia de observacion. Este documento tipifica una lista de pautas

que el observador ha usado para poder registrar el cumplimiento de
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3.7.

3.8.

todos los indicadores.

- Pretest y postest. Mediante estos instrumentos se han registrado las
contestaciones de los estudiantes a las diferentes interrogantes
planteadas cuya finalidad fue evaluar el cambio generado por la
intervencion.

Seleccion, validacion, confiabilidad de los instrumentos de investigacion

De acuerdo a los objetivos de la investigacion se han seleccionados la guia
de observacion y el pretest y el post test como instrumentos de investigacion, para
su respectiva validacion por juicio de expertos se han recurrido a distinguidos
profesionales dentro del campo de la educaciéon como la Mg. Yda Hidelisa
Huamali Condor, el Mg. Feliciano Borja Yachachin, la Mg. Judith Maritza Inche
Cordova y el Mg. Alan Percy Huaricapcha Inga cuyos dictimenes son muy
favorables; el coeficiente de confiabilidad fue obtenida por el alfa de Cronbach y
cuyo valor es de 0.867, que se anexan al final
Técnicas de procesamiento y analisis de datos
3.8.1. Procesamiento manual.

Los datos de cada una de las variables se han tabulados manualmente
para luego construir las tablas de distribucion de frecuencias.

3.8.2. Procesamiento electronico.

Se han almacenado todos los datos en Excel y SPSS-27 de tal manera que
se organizd por cada una de las dimensiones y los indicadores a fin de generar
tablas de distribuciones de frecuencias.

3.8.3. Técnicas estadisticas.
Fueron utilizados para poder recopilar, clasificar, analizar e interpretar los

datos numéricos, se empled una rama de la estadistica, la descriptiva como las
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3.9.

3.10.

medidas de tendencia central, de dispersion y la estadistica inferencial para la
prueba de hipotesis.
Tratamiento estadistico

Una vez recogido los datos de las unidades de anélisis se proceséd dicha
informacion siguiendo los lineamientos de la estadistica inferencial, para ello se
realizo la prueba de normalidad para averiguar si la distribucion encontrada sigue
un patron paramétrico o no paramétrico, de acuerdo a los resultados se optd por
utilizar una prueba paramétrica, la prueba de la T de Student.
Orientacion ética filosofica y epistémica

Durante la investigacion se ha seguido los lineamientos establecidos en
los pardmetros y criterios de las normas APA séptima edicion, asi como se respetd
la estructura bésica emitida por el instituto central de investigacion de la Facultad
de Ciencias de la Educacion para la formulacion y desarrollo de la investigacion,
también se respetd la decencia y los derechos fundamentales de los estudiantes
durante la ejecucion de la investigacion siempre procurando su bienestar y

satisfaccion.
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4.1.

CAPITULO IV
RESULTADOS Y DISCUSION
Descripcion del trabajo de campo
La investigacion tuvo la autorizacién de parte del sefior director de la
Institucién Educativa “Pitdgoras” Lic. Daniel 1. Ureta Victorio, ubicada en el
pujante distrito de Carhuamayo, luego de ello se realizd las coordinaciones
necesarias con el tutor de aula, la sesion 1 denominado “Aplicacion del pre test” se
desarroll6 el dia 18/08/2023, estaba dirigido a la aplicacion del pre test, explicando
los objetivos de investigacion a desarrollarse, sensibilizando a la colaboracion y el
compromiso informado de todos los estudiantes del 2do de secundaria brindando
orientacion y aclaracion a muchas dudas de parte de los investigadores a fin de
que puedan responder al pre test. En su aplicacion los estudiantes tuvieron
curiosidad e interés por el progreso de la investigacion.
La diligencia de la sesion fue de 45 minutos desde las 8:00 am a 8:45 am,
donde se motivo a los estudiantes conversando sobre la roboética, se trabajo en la

obtencion de saberes previos, y se desarroll6 el conflicto cognitivo generando dudas
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en los estudiantes. Pasando a suministrar el pre test. En el cierre de la sesion se
verifico el desarrollo optimo del pre test, teniendo como evidencia sus resultados.

La segunda intervencion se realizo a través de la sesion 2 denominado
“Topicos de geometria plana y del espacio — robdtica” y se ejecutd el dia
23/08/2023. Se trabajo topicos de teoria sobre geometria plana y del espacio, y para
reforzar el aprendizaje se aplico un modulo de aprendizaje. El objetivo de esta
sesion fue brindarles los conocimientos necesarios para poder reconocer figuras
planas y del espacio en los componentes del robot asimismo poder identificar
figuras geométricas y del espacio en partes del robot y por ultimo poder calcular el
perimetro y area de distintos componentes de dicho robot. Se realizé la motivacion,
hablando a los estudiantes sobre como la geometria plana y del espacio se encuentra
en la vida cotidiana y en artefactos electronicos. Interactuamos con los estudiantes
haciéndoles preguntas como ;qué es la robdtica?, ;qué es la geometria del espacio?,
con el objetivo que recuerden sus conocimientos adquiridos. Generamos un
conflicto cognitivo plantedndoles la siguiente pregunta: ; Qué elementos tanto de la
geometria plana y del espacio sera posible identificar y cuantificar en un robot? En
el desarrollo de la investigacion explicamos las caracteristicas de geometria plana
y del espacio, también ensefiamos métodos para diferenciar entre geometria plana
y del espacio, por ultimo, trabajamos el moédulo de aprendizaje para reforzar lo
aprendido. En el cierre del tratamiento se pregunt6 a los estudiantes ;Cual de las
dos geometrias se ve con mas frecuencia? ;Qué es lo mas interesante de geometria
plana y del espacio? Escuchando sus respuestas y dialogando.

La tercera intervencion se desarrolld con la sesiéon 3: denominado
“Identificacion de componentes” el dia 29 de agosto de 2023. Se motivo a través

de preguntas: ;como se encuentra la geometria en dos dimensiones y la geometria
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del espacio en el robot? Luego se recupero los saberes previos preguntando ;Qué
es un robot? ;Qué partes tiene un robot? ;Cémo se miden componentes pequenos?
En la cual los estudiantes participaron dando sus ideas entre buena y malas.
Se trabajo el conflicto cognitivo preguntando ;idéntica y reconoce las partes de
un robot?, generando un interés y duda sobre el tema. Durante el desarrollo se
trabajo sobre la identificacion de componentes del robot, a la vez identificaron y
reconocieron los componentes relacionados con la geometria plana y del espacio,
logrando identificar en el robot piezas como el cilindro, cono, esfera y prismas. En
el cierre de la intervencion se pregunt6 ;Qué es lo mas interesante de un robot? Y
[ Te gustaria que el robot se mueva a voluntad? Intercambiando ideas.

En la cuarta intervencion, se empezOd a manipular y armar el robot
observando un modelo ya ensamblado, se formaron 2 grupos en donde cada grupo
armo su robot trabajando en equipo, el proposito de la sesion fue conocer las
componentes y armar el robot con la guia de los investigadores y el asesor, no se
tuvo dificultades en la aplicacion de esta sesion.

Empezamos con una motivacion donde se preguntd a los estudiantes
[conocen robots como el que armaremos?, los estudiantes expresaron sus ideas,
dijeron, un carro a control remoto un vehiculo no tripulado que va al planeta marte,
etc.

Continuamos con la recuperacion de saberes previos donde se preguntd a
los estudiantes ;Como funciona un robot?, ;Qué es el Bluetooth?, ;Qué es un
sensor? Donde algunos estudiantes expresaron: “Un robot funciona a control
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remoto” “por medio del Bluetooth se puede conectar con un parlante y reproducir
musica”, “el sensor observa su entorno y lo traduce en cambios fisicos en el

vehiculo”. Para generar el conflicto cognitivo se plante6 la siguiente pregunta:
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(sera posible identificar los componentes y armar para que funcione
autobnomamente el robot? donde los estudiantes se cuestionaron de como lograr este
proceso. En el desarrollo de la intervencion se presentd un modelo del robot ya
ensamblado, dividimos a los estudiantes en grupos de 6 y entregamos su kit de
robot a cada grupo, guiamos a cada grupo en el armado del robot, observando el
modelo y aclarando dudas. Y finalmente concluimos la intervencion preguntando
a los estudiantes

(Qué parte de todo el proceso de armado del robot fue méas complicado?,
(Cuadl fue lo mas facil en el proceso de armar el robot? Teniendo como respuestas
“unir las llantas traseras con el motor”, “fijar el sensor”, “lo mas fécil fue poner la
llanta delantera”

En la quinta intervencién denominado: “Programacion y demostracion del
robot”, se empezo6 a motivar a los estudiantes, mediante preguntas como si conocen
artefactos controlados por bluetooth, donde los estudiantes respondieron de buena
manera, dando a conocer muchos artefactos que son controlados mediante el
bluetooth, como el parlante, audifonos. para la obtencion de saberes previos, se
preguntd a los estudiantes de ;cémo funciona un bluetooth en un artefacto
electronico?, por lo que contestaron satisfactoriamente de como se conecta el
bluetooth del celular a un parlante o audifonos. Luego se propuso un conflicto
cognitivo con la pregunta de ;como se podrd controlar un robot mediante el
bluetooth del celular?, donde contestaron erroneamente y generando interés por
saber como se controla un robot mediante el celular. En el desarrollo de la
intervencion, se les ensefid a los estudiantes de como podemos subir la
programacion al robot ya armado, mediante un programa llamado ARDUINO con

la ayuda de una laptop, donde se gener6 muchas ganas de aprender a programar.
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4.2.

Cargado el programa al robot, se tuvo que necesitar el celular de algunos
estudiantes, para poder instalar la aplicacion al celular, ya que con esta aplicacion
se realizar la conexion mediante el bluetooth del celular al robot, y asi poder
controlar a voluntad el robot. Ya el robot listo para poder ser controlado mediante
el celular, los estudiantes demostraron de buen funcionamiento de robot, donde se
notd la alegria de cada de los estudiantes, ya que pusieron jugar, reir y obtener
nuevos aprendizajes mediante la roboética, con la ayuda de la geometria.

Para cerrar la intervencion, los investigadores preguntaron ;les gusta la
roboética?, donde contestaron de manera dptima que si les gusta, luego se realizo
otra pregunta ;la matematica estard relacionado a la robotica?, donde se
consiguid una respuesta muy satisfactoria, ellos respondieron que siempre la
matematica va estar presente en la tecnologia.

En la ultima intervencion se realizo la aplicacion del post test de manera
satisfactoria, con todos los estudiantes y con los objetivos de investigacion
logrados.

Presentacion, analisis e interpretacion de resultados.

Presentamos los resultados a través de tablas y figuras los resultados
obtenidos, se realiza su analisis y se desarrollan su interpretacion por cada una de
las dimensiones materia de investigacion.

4.2.1. Resultados de la aplicacion del pre test.

Se muestra a continuacion los resultados obtenidos en el pre test (Tablas 3
y 4.

El disefio cuasi experimental con pre test, se ha formulado para averiguar
el nivel de sapiencia y habilidades que los estudiantes tienen antes del desarrollo

de la investigacion. El procesamiento de la informacion recolectada a través del
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pre test se ha procesado a través del software SPSS 27, obteniendo la tabla de
distribuciéon de frecuencias en donde se puede apreciar las frecuencias absolutas
y las frecuencias relativas porcentuales, asi como los principales estadisticos de
tendencia central y de dispersion.

Tabla 3. Calificativos de estudiantes del pre test

Frecuencia Porcentaje  Porcentaje  Porcentaje

valido acumulado
Valido 1 3 23,1 23,1 23,1
2 1 7,7 7,7 30,8
3 3 23,1 23,1 53,8
4 3 23,1 23,1 76,9
5 2 15,4 15,4 92,3
8 1 7,7 7,7 100,0
Tota 13 100,0 100,0

Nota: Resultados del cuestionario del pretest

Tabla 4. Calificativos de estudiantes del pre test

Estadisticos

N Valido 13

Perdidos 0
Media 3,38
Mediana 3,00
Moda 12
Desv. Desviacion 1,981
Varianza 3,923
Asimetria ,810
Error estandar de ,616
asimetria
Curtosis 1,166
Error estandar de curtosis 1,191
Rango 7
Minimo 1
Maéximo 8

a. Existen multiples modos. Se muestra el valor mas pequefio.

Nota: Resultados del cuestionario del pretest
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Interpretacion:

El pre test rindieron 13 estudiantes, la nota media es desaprobatoria y so6lo
alcanza a un 3,38 punto dentro de la escala vigesimal, asi mismo el 50 por ciento
de los estudiantes obtienen a los mas la nota de 3 puntos, la distribucidn es trimodal,
presenta una asimetria hacia la derecha, dado que es igual 0, 810.

4.2.2. Resultados de la aplicacion del post test

Los hallazgos al finalizar la investigacion es de vital importancia puesto que
permite la valoracion de la investigacion realizada y son traducidas en el post test,
para ello se muestra su respectiva tabla de distribucion de frecuencias y los mas
importantes estadigrafos.

Resultados de la dimension elementos matemadticos para la operacion

Tabla 5. Distribucion de frecuencias de elementos matemdticos de operacion

Porcentaje Porcentaje
Frecuenc = Porcentaj valido acumulado
ia e
Valido Muy 13 100,0 100 100
bueno 0 0

Nota. Resultados de la aplicacion de instrumentos
Interpretacion:

Observando los resultados de la tabla 5, se aprecia que el 100% de los
estudiantes de la muestra en estudio han podido ensamblar todos los componentes
del robot, asi mismo logran comunicarse asertivamente cuando encuentran
dificultades, se aprecia el trabajo en equipo y logran disefiar el algoritmo y

pseudocddigo para posteriormente cargar la programacion en el robot.
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Tabla 6. Distribucion de frecuencias de la dimension efectua movimientos

Frecuencia Porcentaje  Porcentaje Porcentaje
Valido Acumulado
Valido 1 7,7 7,7 7,7
Bueno
Muy 12 92,3 92,3 100,0
Bueno
Total 13 100,0 100,0

Nota. Resultados de la aplicacion de instrumentos

Interpretacion:

Observando los resultados de la tabla 6, se aprecia que el 92,3% de los
estudiantes de la muestra en estudio han tenido un desempefio de muy bueno
cuando al generar instrucciones para producir movimientos hacia adelante, atras,
asi como producir giros de diferentes grados tanto en sentido horario como
antihorario.

Tabla 7. Distribucion de frecuencias de la dimension emite sonidos programados

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje  valido acumulado

Vilido Muy 13 100,0 100 100
Bueno ,0 ,0

Nota. Resultados de la aplicacion de instrumentos
Interpretacion:
Observando los resultados de la tabla 7, se aprecia que el 100% de los
estudiantes de la muestra en estudio han tenido un desempefio de muy bueno al
lograr que el robot emita sonidos programados, detiene la emision de sonidos y

suma al efecto de sonido una determinada posicion del robot.

33



Tabla 8. Distribucion de frecuencias de la dimension desarrolla acciones de

control para el funcionamiento del robot en el espacio

Porcentaje Porcentaje
Frecuenc  Porcentaj valido acumulado
ia e
Valido Muy 13 100,0 100 100
bueno 0 0

Nota. Resultados de la aplicacion de instrumentos
Interpretacion:

Observando los resultados de la tabla 8, se aprecia que el 100% de los
estudiantes de la muestra en estudio han tenido un desempefio de muy bueno al
lograr que el robot pueda esperar tantos segundos para su funcionamiento, lograr
repetir una instruccion por tantos segundos y ejecutar una acciéon dada una
determinada condicion.

Tabla 9. Distribucion de frecuencias de los calificativos en el post test

Frecuencia Porcentaje Porcentaje Porcentaje
Vilido Acumulado
Valido 16 1 7,7 7,7 7,7
17 1 7,7 7,7 15,4
18 1 7,7 7,7 23,1
20 10 76,9 76,9 100,0
Tota 13 100,0 100,0

Nota. Resultados de la aplicacion de instrumentos
Interpretacion:

Observando los resultados de la tabla 9, se aprecia que todos los estudiantes
estdn aprobados con calificativos mayores a 15 y que solo el 7,7% de los
estudiantes de la muestra han tenido un calificativo de 16 en la escala vigesimal, el
76,9% han obtenido un calificativo de 20 puntos lo que permite afirmar que los

estudiantes han podido identificar eficientemente los elementos geométricos para
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el disefio de un robot, asi como han identificado los elementos matematicos para su
funcionamiento y su posterior operacion del robot.

Tabla 10. Estadisticos de los calificativos de los estudiantes en el post test

Estadisticos

N Valido 1

Perdidos
Media 19,31 (
Mediana 20,00
Moda 20
Desv. Desviacion 1,377
Varianza 1,897
Asimetria -1,786
Error estandar de ,616
asimetria
Curtosis 1,943
Error estandar de 1,191
curtosis
Rango 4
Minimo 16
Maximo 20

Nota. Resultados de la aplicacion del post test

Interpretacion:

Observando los resultados de la tabla 10, se aprecia que la nota media es de
19,31 puntos en la escala de cero a veinte, que el 50% de los estudiantes lograr
obtener un puntaje de 20, los datos presentan una simetria hacia la izquierda y los

datos presentan una forma leptocurtica dado por el coeficiente de curtosis de 1,943.
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Tabla 11. Comparacion de resultados del pre test con el post test

Estadigrafo Pre test Post test
Rango 7 4
Media aritmética 3,38 19,31
Mediana 3 20
Desviacion estandar 1,981 1,377
Coeficiente de variacion 0,59 0,07
Total de estudiantes 13 13

Nota. Resultados de la aplicacion del pre test y post test
Interpretacion:

Comparando los resultados a través de la tabla 11, se aprecia que el rango
en el pre test tiene un valor de 7 puntos en comparacion con el valor de 4 puntos
del post test, esto indica que los calificativos antes de la investigacion estdn mas
dispersos, en el pre test la media solo alcanza un valor de 3,38 puntos en la escala
de cero a veinte mientras que en el post test tiene un valor de 19,31 lo que se
traduce en que se logrd alcanzar los objetivos de la investigacion, asi mismo un
estadigrafo muy importantes es el coeficiente de variacion porcentual en el pre test
tiene un valor del 59% mientras que en el post test es del 7% que indica que al
finalizar la investigacion el grado de conocimiento, habilidades y destrezas para
hacer funcionar un robot es homogéneo.

4.2.3. Prueba de normalidad

Dado que el nimero de los elementos de la muestra es igual a 13 y que a su

vez menor que 50, es decir es una muestra pequefia, entonces se utilizo la prueba

de Shapiro Wilk, para analizar la normalidad de los datos.
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4.3.

Tabla 12. Prueba de normalidad de los datos

Shapiro-Wilk

Estadistico ~ Estadistico gl Sig.
Calificativos de 2 8 1 ,0
los estudiantes 31 81 3 74

en el post test

Nota: Resultados del cuestionario en el post test
Interpretacion:

Considerando los resultados expresados en la tabla 12, se observan los
resultados de 13 estudiantes que participan en la investigacion, esta cantidad de
estudiantes es menor que 50, por ende, la prueba de normalidad que le corresponde
es de Shapiro-Wilk. El valor del sig es de 0,074 que es mayor que 0,05, por lo tanto,
los datos tienen una distribucion normal, por lo que se es pertinente la aplicacion
de una prueba paramétrica, se utilizara la prueba t de Student.

Prueba de hipotesis

A continuacion, planteamos los pasos necesarios a fin de probar la hipotesis:

PASO 1. Plantear la Hipdtesis Nula (HO) y la Hipdtesis Alterna (Hi)
Hipotesis nula (Ho)

No existe diferencias de medias en las calificaciones obtenidas en la
aplicacion de la matematica en el aprendizaje de la robotica educativa en los
estudiantes del segundo grado de la I. E. “Pitagoras” del distrito de Carhuamayo -
2023.

Formalizando:
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X_A : Media de calificativos antes de la aplicacién de la matematica. Xp, :
Media de calificativos antes de la aplicacion de la matematica. hipotesis alterna
(Hi):

Existe diferencias de medias en las calificaciones obtenidas en la aplicacion
de la matematica en el aprendizaje de la robotica educativa en los estudiantes del
segundo grado de la L. E. “Pitagoras” del distrito de Carhuamayo - 2023.

Formalizando:

X, =Xp

Siendo:

X, : Media de calificativos antes de la aplicacion de la matematica.

E : Media de calificativos antes de la aplicacion de la matematica.

PASO 2. Seleccionar el Nivel de Significancia. El nivel de significancia o
es la posibilidad de rechazar la hip6tesis nula considerando que esta es verdadera,
se le denomina Error Tipo I, para el presente estudio se considerd a = 5% = 0,05.

PASO 3. Escoger el valor estadistico de prueba. El estadistico de prueba
es la t de Student para muestras relacionadas, este estadistico ayuda a la
comparacion de los hallazgos obtenidos en los calificativos en el pre test asi como
también en el post test, es relacionada puesto los resultados son del mismo grupo

experimental evaluados en dos momentos distintos.
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Tabla 13. Resultados antes y después de la aplicacion de la matematica en el

aprendizaje de la robotica educativa.

Sujetos Calificativos Calificativos del
del pre test post test
1 1 20
2 4 17
3 3 20
4 3 16
5 3 20
6 8 20
7 4 20
8 5 18
9 4 20
10 2 20
11 1 20
12 1 20
13 5 20

PASO 4. Formular la regla de decision. Est4 formulada asi:

Si el p-valor < a; rechazamos Ho. Si p - valor > a; aceptamos Ho.

PASO 5. Tomar una decision. Presentamos los siguientes procedimientos:
Se us6 el SPSS version 27 para procesar los datos y obtener el p valor. Esto

aparece en la siguiente tabla. Asi:
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Tabla 14. Resultados de la aplicacion del estadistico de prueba

Prueba de muestras emparejadas

Sig.
(bilat
Diferencias emparejadas eral)
95% de
Desvi  Media intervalo de
Media acion de confianza de la
estand  error diferencia t gl
ar estand Inferio  Superior
ar !
Calificativos - 2,532 , 702 -17,453  -14,393 - 12 ,000
del pre test - 15,92 22,6
7
Calificativos 3 6

del pos test

4.4.

Decision con o = 0.05

Como 0,000...< 0,05, rechazamos la hipotesis nula.

Se concluye existe certezas estadisticas para poder rechazar la hipotesis
nula, lo que nos permite aceptar la hip6tesis de investigacion que menciona:

Existe diferencias de medias en las calificaciones obtenidas en la aplicacion
de la matematica en el aprendizaje de la robotica educativa en los estudiantes del
segundo grado de la I. E. “Pitagoras” del distrito de Carhuamayo - 2023.
Discusion de resultados

El primer objetivo de la investigacion fue identificar los elementos
geométricos de disefio en el aprendizaje de la robdtica educativa, en esta
investigacion los estudiantes gracias al desarrollo de experiencias muy
enriquecedoras han identificar adecuadamente todos los elementos que compone
un robot, este resultado es compatible con lo encontrado por Moreno et al.,

(2012), quien expresa que la robotica cuando es trabajado en el ambito de la
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educacion facilita y motiva a los estudiantes en el proceso de ensefianza —
aprendizaje de la tecnologia y las ciencias.

El segundo objetivo de la investigacion se ha logrado plenamente ya que
los estudiantes en las sesiones de intervencion tuvieron la oportunidad de estar
motivados y de desarrollar la capacidad de clasificar los elementos matematicos de
construccion en el aprendizaje de la roboética educativa a través de la geometria
plana y el de tres dimensiones, resultado que es coincidente con lo expresado por
Torres & Torres (2019) quien afirma que la utilizacién de los robots ayuda a
diversificar las sesiones de aprendizaje, logrando motivar y despertando el interés
en las actividades.

El tercer objetivo de la investigacion fue alcanzado pues los estudiantes
alcanzaron manejar los elementos matematicos de operacion para lograr el
aprendizaje de la robotica educativa en los estudiantes, resultado que concuerda
con los de Cruz (2020), quien expresa que cuando desarrolla talleres de robotica
orientados a la educacion utilizando los materiales de Lego que conllevan a ejecutar

procesos de programacion, se mejora los aprendizajes en matematica.

41



CONCLUSIONES
La matematica si influye en la ensefianza aprendizaje de la robdtica educativa en los
estudiantes materia de estudio, ya que existe evidencias estadisticas dado por la media
aritmética de calificativos en el post test cuyo valor es de 19.31 puntos en la escala
vigesimal.
Los estudiantes lograron identificar plenamente los elementos geométricos de disefio
en el aprendizaje de la robdtica educativa en los estudiantes como rectas, segmentos
de rectas y angulos, cuadrilateros, circunferencia, superficie rectangular y circular.
Los estudiantes lograron clasificar satisfactoriamente los elementos matematicos de
construccion en el aprendizaje de la robotica educativa como angulo diedro, angulo
poliedro, prisma y cilindro.
Los estudiantes lograron programar adecuadamente los elementos matematicos de
operacion en el aprendizaje de la robotica educativa evidenciado a través de la tabla
2, en donde el 92,3% de los estudiantes lograron con la categoria de muy bueno
generar instrucciones para producir movimientos adelante y atras y generar giros en

sentido horario como antihorario.



RECOMENDACIONES
Los maestros de la educacion basica regular deben seguir impulsando la utilizacién
de la matematica en distintos campos cientificos como es la robotica educativa a fin
de promover el trabajo en equipo.
Los directivos de las instituciones educativas deben programar actividades orientadas
a incorporar tecnologias referidos al uso de los robots para impulsar la indagacion,
investigacion y la aplicacion de la matematica.
Impulsar el progreso de las capacidades de los estudiantes con la finalidad de generar
espacios para la curiosidad, indagacion, juicio critico y trabajo en equipo.
La robodtica esta relacionada estrechamente con las matematicas, por ende, considero
debe llevarse un curso o taller en la educacion bésica, asi como las capacitaciones
necesarias a los docentes.
Los docentes deben innovar sus métodos de ensefnanza aplicando la roboética como
una medio para motivar e incentivar el aprendizaje de la matematica, debido a que
sera novedoso se captara su atencion.
Capacitar a los docentes con la finalidad que puedan aprender a ensefiar o brindar
conocimientos mediante el uso de la robodtica, ya que, en estos tiempos, la mayoria
de los estudiantes estan mas familiarizados con la tecnologia y asi poder obtener
resultar satisfactorios en el aprendizaje de los estudiantes y como también de los

docentes.
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PRE TEST Y POS TEST
Instrumentos de recoleccion de datos

Apellidos y nombres: . .. ... .
Instrucciones:

= La presente evaluacion contiene veinte preguntas en relacion a la aplicacion de la

matematica en el aprendizaje de la robotica educativa.

= Lee cada pregunta y conteste adecuadamente

» Usted dispone de 50 minutos para contestar todas las preguntas.
Elementos geométricos de diseiio.
Relaciona la columna A de los nombres de los principales componentes con las
imagenes de las componentes de un robot de la columna B

COLUMNA A COLUMNA B

A.- Rueda omnidireccional
B.- Chasis

C.- Ruedas

D.- Baterias

E.- Motores

F.- Arduino nano

G.- Sensor ultrasonico

H.- Tarjeta de bluetooth

I.- Protoboard

J.- Cables de conexion

a) A2, B1, C3, D4, E6, F5,

G7,H8, 110, J9

b) A3, B2, Cl1, D6, ES, F4, G7, H10, 19, J8
¢) Al, B2, C3, D4, ES, F6, G7, HS, 19, J10

d) A4, B2, C3, D1, E5, F10, G7, H8, 19, J6
e) A10, B9, C8, D4, ES, F6, G7, H3, 12, J1

2. En el sensor ultrasénico de un robot identifica lo que esta dentro de una elipse,
nos da la idea de:

a) Angulo agudo

b) Angulo recto

c¢) Angulo obtuso

d) Una recta

e) Un segmento de recta
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3. (En el sensor ultrasonico, cuanto es la suma de la medida de los segmentos de recta
expresado en milimetros?

a)12 mm
b) 15 mm
¢) 16 mm
d) 17 mm
e) 28 mm

4. La tarjeta de bluetooth de un robot tiene la forma de un:
a) Cuadrilatero
b) Triangulo
¢) Circulo
d) Pentagono
e) Hexagono

5. Determina el area de la superficie rectangular de la tarjeta de bluetooth.
a) 608 mm2 (16 mm x 38 mm)
b) 650 mm?
¢) 660 mm?
d) 670 mm?
e) 680 mm?

6. La parte central de las ruedas de un robot describe a:

a) Superficie triangular
b) Superficie rectangular
¢) Circulo

d) Circunferencia

e) Corona circular
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Elementos matematicos para la construccion:
7. En las ruedas del robot determina el area del circulo de la parte central

8. Se llama angulo diedro a aquel angulo que estd formado por dos semiplanos y
que los podemos observar en la porta baterias del robot.

a) Verdadero

b) Falso

9. El siguiente es una porta
baterias del robot en ella se
puede observar:

I.  Un angulo triedro

II.  Un angulo diedro
HI.  Un angulo poliedro
Son ciertas:

a) Solo1
b) Solo1I
o) Iyl

dy 1yl
e) My III
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10. En el prisma que se muestra a continuacion, determina el area lateral, area total, el
volumen del Protoboard.

a) A, =238mm? Ay = 4531 mm?,V = 4531 mm?
b) A, = 248 mm? Ay = 4541 mm?,V = 4541 mm?
c) A, =258 mm?, Ar = 4551 mm?,V = 4551 mm?
d) A; =268 mm? Ay = 4561 mm?,V = 4561 mm?3
e) Ay =278 mm? Ar = 4571 mm?,V = 4571 mm>

11. Determina el area lateral, el area total y el volumen de las baterias del robot

a) A; = 1160m mm? Ay = 13227 mm?,V = 5255 mm?
b) A; = 1170m mm? Ay = 1332r mm?,V = 52657 mm?
¢) Ay = 1180m mm? Ay = 1342x mm?,V = 5275 mm?
d) Ay = 1190m mm? Ay = 1352x mm?,V = 5285 mm?
e) Ay = 1200m mm?* Ay = 1362x mm?,V = 5395 mm?

12. De las siguientes afirmaciones para ensamblar el robot algunos componentes son:
I.  Unchasis
I.  Ruedas
II.  Motores
IV.  Tarjeta Arduino nano
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V.  Doble puente H o moédulo L298N
Son ciertas:
a) Iyll
b) L 1Iylll
¢) Myl
d LIIyIV
e) LILILIVyV



LY R UNIVERSIDAD NACIONAL DANIEL ALCIDES CARRION

a U3 FACULTAD DE CIENCIAS DE LA EDUCACION

Escuela de formacioén profesional de educacion secundaria
PROGRAMA DE ESTUDIOS: MATEMATICA - FiSICA

APLICACION DE LA MATEMATICA EN EL APRENDIZAJE DE LA ROBOTICA EDUCATIVA EN LOS ESTUDIANTES DEL
SEGUNDO GRADO DE LA INSTITUCION EDUCATIVA “PITAGORAS” DEL DISTRITO DE CARHUAMAYO - 2023

CARTAS DE VALIDACION DE LOS EXPERTOS

FACULTAD DE CIENCIAS DE LA EDUCACION
INSTITUTO CENTRAL DE INVESTIGACION

Formato deo validacién por expeortos

ﬁ UNIVERSIDAD NACIONAL DANIEL ALCIDES CARRION

INFORME DE OPINION DE EXPERTOS DEL INSTRUMENTO DE

INVESTIGACION
. DATOS GENERALES: i . =
. B | o cliact el e
11 Apeliidos y nombres del | m)zﬁmﬂm o f{ ! (f" ~ Hary ST AL e
1 2 Grado Academico... %f o P4
13 Profesion e ,(.05.0.&—‘ i) ’ -
1.4, Institucion donde BDOM. .. = C k‘;’“xi". e e

15 Camo qis dessmpena. C Rl rilisec ol Al (niercastn,
16 Denorminacidn del Instrumento

Matnz de consslenca, malrs de operaconafzacin de warlsbles = nstiumentos de investisscon
17 Autor del instrumenta: Enrque Chivez Arlas — David Sanchez Navarro
18 Programa de pregraco

. VALIDACION

5 o
INDICADORES DE CRITERIOS
EVALUACION DEL 5313 (5 |3 |3 5
INSTRUMENTO Sobre los tems del Instrumanto i
1 2 3 4 5
(1 CUARIDAD ~ |Estan  formulsdos  con | —
lenguaje apropiado que facida su Vi
comprension ‘ -l -1l
2. OBJETIVIDAD Estan expresados &n | ‘
conductas observables, medibles o
‘ ¥
3. CONSISTENCIA | Existe una organizacion ibgica en |
los contenidoa y relacdn con s X
Ve taoria o
| 4. COMERENCIA Existe relacion de los contemdos
i con los indicadores de ia variable y
5 PERTINENCIA Las categorias Oe (espuesias | '
y sus valores son apropéados. /'
6. SUFICIENCIA | Son suficentes la cantidad y y
calidad de tems presentados an &l X
| instrumento d — 4 -
' SUMATORIA PARCIAL >0
, SUMATORATOTAL | == |
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' |
o 1‘ UNIVERSIDAD NACIONAL DANIEL ALCIDES CARRION |

- | FACULTAD DE CIENCIAS DE LA EDUCACION |
INSTITUTO CENTRAL DE INVESTIGACION '

‘ Formato de validaciéon por expertos

INFORME DE OPINION DE EXPERTOS DEL INSTRUMENTO DE

INVESTIGACION
L DATOS GENERALES: X ’\ )
1.1. Apeliidos y nombres el -W (Experto): . Hienc t“‘ 3 _Anga e, \o¥ ‘/
1.2. Grado A&ademﬁo e
1.3. Profesion: . - S LQl] *‘- i (lL b0y
1.4 Institucion donde labora: I - ?“"‘\'z"ﬂdk‘dl P)f’.\\ ............... 5cC

1.5. Cargo que desempefia ~\ ‘(““{n
1.6. Denominacion del Instrumento:
Matriz de consislencia, matriz de operacionalizacion de variables e instrumentos de investigacion.
1.7. Autor del instrumento: Ennque Chavez Arias — David Sanchez Navarro
1.8. Programa e PraQrato.. .. ......c.coveeeeseststsssnnrarasssnssassansasasistsssassnsssessoasavassssossassanessse

II. VALIDACION

=
INDICADORES DE ‘ CRITERIOS sele |& |5 g
EVALUACION DEL 22|32 5 & g @
INSTRUMENTO ‘ Sobre los items del instrumento

’ 1 2 3 4 5
1. CLARIDAD | Estan formulados con

lenguaje apropiado que facilita su >(

| comprension.
2. OBJETIVIDAD ] Estan expresados en K

conductas observables, medibles.

3. CONSISTENCIA | Existe una organizacion logica en
los contenidos y relacion con la

X
=5 X
X
X

4. COHERENCIA | Existe relacion de los contenidos
con los indicadores de |a variable.

—_—

5. PERTINENCIA Las categorias de respuestas
y sus valores son apropiados.

6. SUFICIENCIA Son suficientes la cantdad y
calidad de items presentados en el
instrumento.

SUMATORIA PARCIAL

SUMATORIATOTAL
30
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FACULTAD DE CIENCIAS DE LA EDUCACION
INSTITUTO CENTRAL DE INVESTIGACION ‘

Formato de validacion por expertos

INFORME DE OPINION DE EXPERTOS DEL INSTRUMENTO DE
INVESTIGACION

L DATOS GENERALES:

1.1 Apellidos y nombres del informante {Experto): HUAMALI CONDOR YDA HIDELISA
12 Grado Académico MAGISTER

1.3 Profesion DOCENTE
1.4 Institucidn donde labora JORGE CHAVEZ DARTNELL - CARHUAMAYO
1.5 Cargo que desempeha DOCENTE
18 Denominacién gel Instrumento!

Matniz de consistencia. matriz de operacionalizacién de variables @ instrumentos de nvestigacion
1.7 Autor del instrumeanto Er\nqua Chavez Anas - David Sanchez Navarro
18 Programa de pregrado.,, Asavas spuettais s

. VALIDACION

INDICADORES DE CRITERIOS
EVALUACION DEL ;5
INSTRUMENTO Sobre los items del instrumento

| Regular

% Maio

1. CLARIDAD Estan formulados con
lenguaje apropado que facilta su x |
comprension

2. OBJETIVIDAD Estan expresados en
conductas observables, medibles X

3. CONSISTENCIA | Existe una organizacion logica en
los contenidos y relacion con la X
co C L7 elacion de los cantenid
I"4. COHERENCIA | Existe r n cantenidos
4 con los Indicadores de |a variable X

5. PERTINENCIA Las calegorlas de respuestas
y sus valores son apropiados. X

[ A Son sufientes la cantidad y
2 calidad de items presentados en el %

instrumento.
EE= SUMATORIA PARCIAL T

e SUMATORIA TOTAL %
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R

O
WO, UNIVERSIDAD NACIONAL DANIEL ALCIDES CARRION
FACULTAD DE CIENCIAS DE LA EDUCACION |
INSTITUTO CENTRAL DE INVESTIGACION

. Formato de validacién por expertos

INFORME DE OPINION DE EXPERTOS DEL INSTRUMENTO DE
INVESTIGACION
R DATOS GENERALES: )

1.1. Apellidos y nombres del informante (Experto), Mhiznitpet @ .k,‘,'f.‘f‘.. . N‘ ,..\ )
1.2, Grado Académico.....‘fi?}'}\_‘,ﬂ'ﬁﬁ, , ' I U CoRRr o
1.3. Profesion: . :ﬂ.‘f'.':.@'f.'".*. Qf U LU P s o L
1.4. Institucion donde fabora: , 3- 5. .-, Vv Varadis ¢ Pelldo? = Fanif..
1.5. Cargo que desempenia, =) CCa X e RS
1.6. Denominacion del Instrumento: tigacion.
Matriz de consistencia, matriz de operacionalizacion de variables @ instrumentos Gl
1.7. Autor del instrumento: Enrique Chévez Arias - David Sanchez Navarro
1.8. PrOgrama e Pre@raG0:. . ........iuerrievnseessesressinssseoseriessbrnrms esppnpasenssns s aamsioss

. VALIDACION

|

INDICADORES DE CRITERIOS >2
=2

o
EVALUACION DEL g
INSTRUMENTO Sobre los items del instrumento 3

i

1 o Regular
Bueno
Muy
Bueno

X

Estan formulados ~ con
1. CLARIDAD lenguaje apropiado que facilita su
compransion. == =
T Y Y 11 3 expres )
2. OBJETIVIDAD S:r“ad"“‘ms observables, medibles.

[ i ;
T Existe una organizacion logica en
> CONSlSTENClA E),:s':onlanldos y relacién con la
teoria. - i
le relacion de los conten

4. CO"ERENC'A E::wslos indicadores de la variable.

i tas
| | categorias de respues
5. pERTlNENCU\ ;asws valores son apropiados.

uficientes la cantidad y
6. UFK:'ENc'A ::I:La: de items presentados en el
to.
e insiuimes SUMATORIA PARCIAL 30
[T SUMATORIA TOTAL 30

-

XXX XK
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EVIDENCIAS FOTOGRAFICAS DEL DESARROLLO DE LA INVESTIGACION

Aplicacion del pre test
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DESARROLLO DE LA INVESTIGACION
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. LA o i L ,
SESION DE APRENDIZAJE DEL'AREA DE MATEMATICA N°1

DATOS INFORMATIVOS: o
TiTULO APLICACION DEL PQE TEST
UNIDAD Vv GRADO Y : 2,do “U” FECH 18 —08 -
SECCION A A 2023
DOCENTES . Br. Chavez Arias Enrique; Br..Sanchéz’Navarro David ]
PROPOSITO DE . :
LASESION Aplicacion del pre test
1. PROPOSITOS DE APRENDIZAJE:
COMPETENCIAS CAPACIDADES DESEMPENOS
Resuelve Argumenta Establece relaciones entre las- caracteristicas y
problemas los
de forma, afirmaciones sobre atributos medibles de objetos reales o
movimiento imaginarios.
y localizacion. relaciones Asocia estas caracteristicas y las representa
geométricas con formas bidimensionales compuestas
y
tridimensionales. Establece, también, propiedades
de
semejanza y congruencia entre formas poligonales,
y
entre las propiedades del volumen, area y
perimetro.
2. SECUENCIA DIDACTICA:
ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE/ESTRATEGIAS TIEMPO
MOTIVACION Conversamos sobre como la robética y sus componentes 5min
afecta la vida diaria, y como esta relacionado con la
geometria plana y del espacio.
o/RECUPERACIO ¢Qué es la geometria? 5min
ON DE SABERES ¢ Qué es el perimetro?
Z PREVIOS ¢Qué instrumentos conocen para medir?
CONFLICTO Coémo puedes medir objetos pequefios 5min
COGNITIVO
< g - Se explica las caracteristicas y objetivos del taller )
0 O - Los docentes orientan y aplican el Pre Test 25 min
8 [+ - Los estudiantes contestan el Pre test
Se verifica la compresién del desarrollo de ejercicios, preguntando a los 5 min
r estudiantes los procesos aplicados en la solucion de los ejerciciosplanteados
Z | en el médulo del colegio. ¢Por qué te salié ese resultado?
E Los docentes preguntan a los estudiantes que les parecié el Pre Test
O | ¢Comprendian las preguntas? ¢ Respondieron alguna pregunta con total
seguridad?

3. EVALUACION:

INDICAD ORES EVIDENCIAS INSTRUMENTOS
Los estudiantes contestan las Presentanel Pre test Lista de cotejo
preguntas del Pre Test contestado
respectivamente

Br. Chivez Arias Enrique Br. Sanchez Navarro David Lic. Ureta Victorio Daniel
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SESION DE APRENDIZAJE DEL AREA DE MATEMATICA N° 2

DATOS INFORMATIVOS:
TiTULO Topicos de geometria plana y del espacio — robética
UNIDAD Vv GRADO Y 2do U’ FECH 23-08 -2023
SECCION A
DOCENTES Br. Chavez Arias Enrique, Br. Sanchez Navarro David
PROPOSITO . . .
DE Conocer aspectos basicos de la geometria plana y del espacio
LASESION
4. PROPOSITOS DE APRENDIZAJE:
COMPETENCIAS CAPACIDADES DESEMPENOS
Resuelve Argumenta Establece relaciones entre las caracteristicas y
problemas los
de forma, afirmaciones sobre atributos medibles de objetos reales o
movimiento imaginarios.
y localizacién. relaciones Asocia estas caracteristicas y las representa
geomeétricas con formas bidimensionales compuestas

y
tridimensionales. Establece, también, propiedades
de
semejanza y congruencia entre formas poligonales,

y
entre las propiedades del volumen, area y
perimetro.

5. SECUENCIA DIDACTICA:

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE/ESTRATEGIAS TIEM
PO
; 5min
MOTIVACION Conversamos sobre cémo la geometria plana y del espacio
estan en la vida cotidiana y en artefactos electrénicos.
RECUPERACIO £Qué es la geometria plana? 5min
8" DE SABERES ¢ Qué es geometria del espacio?
Z| PREVIOS ¢Qué es robética?
CONFLICTO ¢Qué elementos tanto de la geometria plana y de espacio 5min
COGNITIVO sera posible identificar y cuantificar en un robot?
- Se explica las principales caracteristicas y ejemplos de geometria plana
y a su vez ; qué se puede identificar y cuantificar en un robot? )
. O - Se explica las principales caracteristicas y ejemplos de geometria del 25 min
g a espacio y a su vez s qué se puede identificar y cuantificar en un robot?
'g 8 - Se enseiia métodos para saber diferenciar entre geometria plana 'y
x del espacio.
- Determina la superficie triangular, rectangular, area del circulo en
los componentes del robot.
IﬁI:J 5 min
| Los docentes preguntan a los estudiantes ; Qué es lo mas interesante de
"LL,J geometria plana y geometria del espacio? ¢ Cual de las dos geometrias se
ven con mas frecuencia en la vida cotidiana?
6. EVALUACION:
INDICADORES EVIDENCIAS INSTRUMENTOS

Presentacion del
cuestionario

Cuestionario de la geometria planay del
espacio relacionado con la robética.

Lista de cotejo

Br. Chavez Arias Enrique Br. Sanchez Navarro David Lic. Ureta Victorio Daniel



LY UNIVERSIDAD NACIONAL DANIEL ALCIDES CARRION
FACULTAD DE CIENCIAS DE LA EDUCACION
Escuela de formacién profesional de educacién secundaria
PROGRAMA DE ESTUDIOS: MATEMATICA - FiSICA

APLICACION DE LA MATEMATICA EN EL APRENDIZAJE DE LA ROBOTICA EDUCATIVA EN LOS ESTUDIANTES DEL
SEGUNDO GRADO DE LA II,‘ISTITUCION EDUCATIVA “PITAGORAS” DEL DISTRITO DE CA RHUAMAYO - 2023
SESION DE APRENDIZAJE DEL AREA DE MATEMATICA N° 3

DATOS INFORMATIVOS:
TITULO Identificacion de componentes: ==t
UNIDAD Vv GRADO Y ' 2.‘do iV FECH ....—08-
SECCION A 2023
DOCENTES Br. Chavez Arias Enrlque Br. Sanchez Na\)arro David
PROPOSITO
DE e  Conocer los compgmentes electronicos del robot.
LASESION i :
1. PROPOSITOS DE APRENDIZAJE: 3% &
COMPETENCIAS CAPACIDADES DESEMPENOS
Resuelve Argumenta _ .| "Establece.relaciones entre-las caracteristicas y
problemas - : “los
de forma, afirmaciones sobre atributos medibles de objetos reales o
movimiento imaginarios.
y localizacién. relaciones Asocia estas caracteristicas y las| representa
geométricas con formas bidimensionales - compuestas
y
tridimensionales. Establece, también, propiedades
de
semejanza y congruencia entre formas poligonales,
y
entre las propiedades del volumen, area y
perimetro.
2. SECUENCIA DIDACTICA:
ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE/ESTRATEGIAS TIE
M
P
o
5min
MOTIVACION Conversamos sobre cé6mo se imaginan que se encuentra la
geometria plana y la geometria del espacio en el robot.
RECUPERA ¢Qué es un robot? 5min
8 CION DE ¢Qué partes tiene un robot?
= SABERES ¢ Como se miden componentes pequeios?
= PREVIOS
CONFLICTO | Identificar y reconocer las partes del robot 5min
COGNITIVO
, 0 - Se explica las partes del robot .
g | - Seexplica como identificar la geometria plana y geometria del espacio en 25 min
lg 8 los componentes de dicho robot.
o - Enlos componentes de un robot identifica cilindro, cono y esfera.
- ¢Enlos componentes de un robot es posible identificar prismas?
IﬁI:J 5 min
t | Los docentes preguntan a los estudiantes ;Qué es lo mas interesante de un
%J robot? ¢ Te gustaria que el robot se mueva a voluntad?
3. EVALUACION:
INDICADORES EVIDENCIAS INSTRUMENTOS
Cuestionario acerca de los Presentacion del Lista de cotejo
componentes mas representativos del cuestionario
robot.

Br. Chavez Arias Enrique Br. Sanchez Navarro David Lic. Ureta Victorio Daniel



WDa4,, UNIVERSIDAD NACIONAL DANIEL ALCIDES' CARRION
FACULTAD DE CIENCIAS DE LA EDUCACION
Escuela de formacion profesional de educacién secundaria
PROGRAMA DE ESTUDIOS: MATEMATICA FiSICA

SEGUNDO GRADO DE LA II:ISTITUCION EDUCATIVA “PITAGORAS” DEL DISTRITO DE CA RHUAMAYO - 2023
SESION DE APRENDIZAJE DEL AREA DE MATEMATICA N° 4

DATOS INFORMATIVOS:
TiTULO Armado del robot %
UNIDAD Vv GRADO Y 2 do--“U” FECH 28-08 -2023
SECCION A
DOCENTES Br. Chavez Arias Enrlqye Br. Sanchez Navarro David
PROPOSITO
DE . Conocer los compohgntes y armar el robot.
LASESION _ SR, 2
4. PROPOSITOS DE APRENDIZAJE: . i
COMPETENCIAS CAPACIDADES DESEMPENOS
Resuelve Argumenta Establece relaciones entre las caracteristicas y
problemas los
de forma, afirmaciones sobre atributos medibles de. objetos reales o
movimiento imaginarios.. -
y localizacién. relaciones Asoua estas caracteristicas y las representa
geomeétricas con formas bidimensionales compuestas
y
tridimensionales. Establece, también, propiedades
de
semejanza y congruencia entre formas poligonales,
y
entre las propiedades del volumen, area y
perimetro.
5. SECUENCIA DIDACTICA:
ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE/ESTRATEGIAS TIEM
PO
. 5min
MOTIVACION | conversamos y preguntamos si conocen robots como el
que armaremos.
RECUPERACIO £ Como funciona un robot? 5min
8 N DE SABERES | ;Qué es el Bluetooth?
= PREVIOS ¢Qué es un sensor?
CONFLICTO Identificar las partes y armar el robot. 5min
COGNITIVO
- Se presenta un modelo de robot armado.
% - Dividimos en grupos de 6 y entregamos los componentes del robot. )
g - Guiamos a cada grupo para el armado del robot. 25 min
' - Solucionamos problemas y aclaramos dudas.
IﬁI:J 5 min
| Los docentes preguntan a los estudiantes ¢ Qué parte de todo el proceso de
"LL,J armado del robot fue mas complicado? Y ¢ Cual fue lo mas facil en el proceso
de armar el robot?
6. EVALUACION:
INDICADORES EVIDENCIAS INSTRUMENTOS
Lograr armar el robot y que funcione Presentaciony Lista de cotejo
correctamente. demostracion del
funcionamiento del
robot.

Br. Chavez Arias Enrique Br. Sz’mchez Navarro David Lic. Ureta Victorio Daniel



UNIVERSIDAD NACIONAL DANIEL ALCIDES CARRION
FACULTAD DE CIENCIAS DE LA EDUCACION
Escuela de formacion profesional de educacién secundaria

PROGRAMA DE ESTUDIOS: MATEMATICA - FiSICA
APLICACION DE LA MATEMATICA EN EL APRENDIZAJE DE LA ROBOTICA EDUCATIVA EN LOS ESTUDIANTES DEL
SEGUNDO GRADO DE LA INSTITUCION EDUCATIVA “PITAGORAS” DEL DISTRITO DE CA RHUAMAYO - 2023

SESION DE APRENDIZAJE DEL AREA DE MATEMATICA N° 5
Ve .;v.~—,1-a_-_.i A

asf

DATOS INFORMATIVOS:
TiTULO Programacion y dem’.ostracién del robot >
UNIDAD Vv GRADO Y 2:do "U” FECH ‘ 08-09 -
SECCION ‘ A 2023
DOCENTES Br. Chavez Arias Enrique, Br. Sanchez Navarro David
PROPOSITO DE S A .
LASESION . e Cargar el programa:y.demostrar.el-funcionamiento del robot.
7. PROPOSITOS DE APRENDIZAJE: = il
COMPETENCIAS CAPACIDADES DESEMPENOS
Resuelve Argumenta Establece relaciones entre las caracteristicas y
problemas § los
de forma, afirmaciones sobre atributos._ medibles de-objetos reales o
movimiento imaginarios.
y localizacioén. relaciones Asocia estas caracteristicas y las representa
geométricas con formas bidimensionales compuestas

y
tridimensionales. Establece, también, propiedades
de
semejanza y congruencia entre formas poligonales,

y
entre las propiedades del volumen, area y
perimetro.

8. SECUENCIA DIDACTICA:
ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE/ESTRATEGIAS TIEMP

; 5min
MOTIVACION |  conversamos y preguntamos si conocen artefactos

controlados por Bluetooth.

¢ Coémo funciona el Bluetooth? 5min
¢ Conocen el proceso de vincular el Bluetooth con aparatos
electronicos?

RECUPERACIO
N DE SABERES
PREVIOS

INICIO

CONFLICTO Controlar el robot con el celular. 5min
COGNITIVO
- Teniendo el robot armado se les ensefia el proceso de cargar
la programacién en el robot.
- Se les enseiia a vincular el Bluetooth del celular con el robot. 25 min
- Se les enseiia a instalar la aplicacion para controlar el robot.
- Se les enseiia controlar el robot a voluntad por medio de la aplicacion.

DESA-

CIERRE| RROLL

5 min
Los docentes preguntan a los estudiantes ¢Les gusta la robética?
¢Qué problemas solucionariamos con esta tecnologia? ¢lLa
matematica estara relacionado a la robotica?

9. EVALUACION:

INDICADORES

EVIDENCIAS

INSTRUMENTOS

Lograr el correcto funcionamiento del
robot y sus movimientos a voluntad.

Demostracion de
funcionamiento del
robot, controlando
sus movimientos a
voluntad.

Lista de cotejo

1.

Br. Chavez Arias Enrique

Br. Sanchez Navarro David

Lic. Ureta Victorio Daniel




MATRIZ DE CONSISTENCIA

Aplicacion de la Matematica en el Aprendizaje de la Robética Educativa en los estudiantes del segundo grado de la Instituciéon Educativa “Pitiagoras” del distrito de Carhuamayo — Junin - 2023

PROBLEMAS OBJETIVOS HIPOTESIS VARIABLES Y METODOLOGIA
DIMENSIONES
PROBLEMA GENERAL. OBJETIVO GENERAL. HIPOTESIS GENERAL. VARIABLE Diseio de investigacién: cuasi
INDEPENDIENTE: experimental (existira

(Cuadl es la influencia de la matematica
en el aprendizaje de la robotica
educativa en los estudiantes del
segundo grado de la L.
E. “Pitagoras”  del
Carhuamayo

-2023?

distrito  de

PROBLEMAS ESPECIFICOS:

a. (Como influye los elementos
geométricos de disefio en el
aprendizaje de la robotica educativa en
los estudiantes del segundo grado de la
I. E. “Pitdgoras” del distrito de
Carhuamayo - 2023?

b. (Como influye los elementos
matematicos de construccion en el
aprendizaje de la robdtica educativa en
los estudiantes del segundo grado de la
L

E.  “Pitdgoras” del
Carhuamayo - 2023?

distrito  de

c. (Cémo influye los elementos
matematicos de operacion en
el aprendizaje de la robdtica educativa
en los estudiantes del segundo grado
delal

E. “Pitagoras” del
Carhuamayo

-2023?

distrito  de

Determinar la influencia de la matematica
en la ensefianza aprendizaje de la robdtica
educativa en los estudiantes del segundo
grado de la L. E. “Pitagoras” del distrito de
Carhuamayo — 2023.

OBJETIVOS ESPECIFICOS.

a. Identificar los elementos geométricos
de disefio en el aprendizaje de la robdtica
educativa en los estudiantes del segundo
grado delal. E. “Pitagoras” del distrito de
Carhuamayo — 2023.

b. Clasificar los elementos matematicos
de construccion que influyen en el
aprendizaje de la robotica educativa en
los estudiantes del segundo grado de la L.
E. “Pitagoras” del distrito de
Carhuamayo — 2023.

c. Programar los elementos matematicos
de operacion que influyen en el
aprendizaje de la robotica educativa en
los estudiantes del segundo grado de la I.
E. “Pitagoras” del distrito de Carhuamayo
—2023.

La matematica influye significativamente
en el aprendizaje de la robdtica educativa
en los estudiantes del segundo grado de la
L

E. “Pitagoras” del distrito de Carhuamayo
- 2023.

HIPOTESIS ESPECIFICAS.

a. Los elementos geométricos de disefio
influyen  significativamente en el
aprendizaje de la robodtica educativa en
los estudiantes del segundo grado de la L.
E. “Pitagoras” del distrito de Carhuamayo
—2023.

b. Los elementos matematicos de
construccion influyen significativamente
en el aprendizaje significativo de la
robdtica educativa en los estudiantes del
segundo grado de la I. E. “Pitagoras” del
distrito de Carhuamayo — 2023.

c. La programacion de los elementos
matematicos de operacion influye en el
aprendizaje significativo de la robdtica
educativa en los estudiantes del segundo
grado de la L. E. “Pitdgoras” del distrito de
Carhuamayo — 2023.

X: La matematica.
Dimensiones:

X1 Elementos
geométricos de
disefio. X2 Elementos
matematicos de
construccion.

X3

Elementos
matematicos

de

operacion.

VARIABLE
DEPENDIENTE

Y: Aprendizaje de
la robdtica
educativa

Dimensiones:

Y1 Modela objetos con
formas geométricas.
Y2 Comunica su
comprension sobre las
formas y relaciones.

Y3 Usa estrategias y
procedimientos para la
orientacion del robot en
el

espacio.

la manipulacién en cierto grado
de las variables).

Diseiio transversal correlacional
(se relacionaran las variables en
un momento determinado).

Nivel de investigacion:
Descriptiva y correlacional.

Enfoque: Cuantitativo.

POBLACION Y MUESTRA:

Muestreo: No probabilistico
intencionado, se trabajara con
estudiantes del segundo grado de
educacion secundaria.




Matriz de operacionalizacion de variables

Definicion

items

Variable conceptual Definicion Dimensiones Indicadores Escala de
operacional medicién
1. Identifica los principales componentes de un robot educativo 1
2. (En los componentes de un robot es posible identificar rectas, 2
Elementos segmentos de rectas y dngulos?
e 3. (En los componentes de un robot es posible determinar la longitud de 3
geometrlcos segmentos de recta?
para el 4. ;En los componentes de un robot es posible identificar 4
de triangulos, cuadrilateros, y circunferencia?
Matematica 5 disefio. 5. (En los componentes de un robot es posible determinar la superficie 5
Vera (2004) Es la relacion de los rectangular? . . |
expresa que la element(?s de la 6. (En los componentes de un robot es posible circunferencia y circulo? 6 Escala de razon
matematica es la geomgtrla plana 'y
ciencia que estudia espac.lal . Que 7. (En los componentes de un robot es posible determinar el area del 7 1-2.
la magnitud y el permiten _’el diseflo, circulo? . . Corre
orden, o del COIlStI’l}(,JClOl’l y 8. (En los componentes de un robot es posible identificar los 8 ct
nimero y la forma. operacion. zir_lgulos , . o
diedros y los dngulos poliedros? 0.
Elementos - - - -
mateméticos para 9: (En los componentes dg un robot es posible identificar los angulos 9 Incorrecto
la construccién. diedros y los dngulos poliedros?
10. (En los componentes de un robot es posible identificar los 10
angulos
poliedros?
11. {En los componentes de un robot es posible identificar prismas? 11
12. {En los componentes de un robot es posible identificar un cilindro? 12
1. Ensambla todos los componentes a fin de garantizar el 1
funcionamiento del robot utilizando el pensamiento creativo.
2. Se comunica asertivamente cuando encuentra dificultades para 2 .
Garcia (2015) Elementos ensamblar y programar el robot para su operacion o funcionamiento. Escala es Ordinal
en relacion a matematicos para . . -
robotica . la operacion. 3. Intenta trabajando en equipo una o mas veces hasta que el robot queda 3 5
educativa como Es la capamdgd ensamb}ado comp.letamente. _ Muy
un que tiene el estudiante 4. Disefia su algoritmo y pseqdocodlgo y luego lo carga la 4 bueno
proceso de para .po.der efectuar programacion a fin de garantizar la adecuada operacion o 4.
aprendizaje que movimientos, generar mnc1onam1ent0 dgl robot. . _ : i Bueno
Aprendizaje trasciende las sonidos y acciones de 5. Genera instrucciones para producir movimientos hacia adelante, atras. 5 3
de la robtica particularidades control en un robot. Efectiia movimientos Regular
cducativa. de estudiantes 6. Genera instrucciones para producir giros de diferentes grados tanto en 6 2.
que se perfilan sentido horario como en sentido antihorario. Malo
hacia la Emite 7. Toca un sonido determinado hasta que termine el movimiento del 7 1. Muy malo
programacion o a soni robot
las tecnologias” dos programados. 8. Inicia el sonido programado de acuerdo a una instruccion 8

()]

determinada,




asi como detiene el mismo sonido.

Desarrolla acciones
de control para el
funcionamiento del
robot en el espacio.

9. Suma al efecto de sonido una determina posicion del robot. 9
10. Realiza una programacion para poder esperar tantos segundos. 10
11. Realiza una programacion para poder repetir una instruccion 11
determinada por tantos segundos.

12. Realiza una programacion para ejecutar una instruccion dada una 12

determinada condicion.




