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Introducción

Robótica. La robótica es una ciencia perteneciente a la tecnología, donde se

estudia y desarrollan máquinas capaces de desempeñar una tarea

por sí misma.

Robot Humanoide. Es una máquina antropomórfica capaz de imitar las funciones

básicas del ser humano.

Robot NAO. Es un robot humanoide de la empresa Aldebarán Robotics, su

funcionamiento puede ser de forma autónoma o tele-operada desde un puesto

de control.

Posee 25 grados de libertad que le permiten tener mayor movimiento.

Cuenta con cámaras, bocinas y es capaz de reconocer voces, imágenes, objetos,

rostros.



Programación guiada. Este tipo de programación el usuario interviene de forma directa, ya que este
ejecuta cada uno de los movimientos que realiza el robot y son almacenados en su memoria.

Programación textual. Por medio de scripts escritos en algún lenguaje de programación, formando módulos 
con instrucciones que serán almacenas en la memoria para después ser ejecutas por el robot.



Metodología

La metodología ADDIE (Análisis, Diseño, Desarrollo, Implementación y Evaluación), es utilizada para la
realización de objetos de aprendizaje. Consta de 5 etapas en donde el fin de una es el inicio de la siguiente.

Para la realización de la aplicación se desarrollo cada una de las etapas de esta metodología, a continuación se
mencionan.

Análisis. Uno de los problemas en los alumnos de tercer año de primaria, es cuando empiezan a multiplicar, este
proceso de enseñanza-aprendizaje se realiza por medio de la memorización.

Dado lo anterior, se realiza una aplicación que es ejecutada en el robot NAO H25, para que sirva como apoyo
para la enseñanza de las multiplicaciones.



El método maya, es una forma de realizar multiplicaciones, sin la necesidad de saber las tablas de multiplicar, 
esto debido a que solo se analiza y se suman una serie de intersecciones.

El método maya se lleva acabo con la realización de líneas perpendiculares por cada uno de los dígitos del 
multiplicando, y linear opuestas perpendiculares por cada digito del multiplicador.



Diseño. La aplicación se empezó a realizar con el modelado de una secuencia didáctica, que sirve como apoyo 
para llevar a cabo los movimiento y diálogos que se ejecutan en el robot NAO H25.

Secuencia Didáctica

Asignatura Matemáticas básicas 3 (educación primaria)

Implementación de una aplicación con el robot NAO H25 para la enseñanza y comprobación de la operación multiplicación

Finalidad Que el alumno aprenda a multiplicar y realice la comprobación del resultado por medio del 
método maya, todo por medio de la clase impartida por el robot NAO H25

Propósito Que el robot NAO H25 imparta una clase a los alumnos, explicando una forma de comprobar

resultados obtenidos de la multiplicación (método maya), de tal forma que los alumnos

comprendan y puedan realizar un ejemplo de dicho método

Duración Se realizará en una sola sesión, en un tiempo máximo de 1 hora

Tema general Enseñanza de la operación multiplicación y su comprobación por método maya

Contenidos Explicación por medio del robot NAO H25 sobre una forma sencilla de realizar la comprobación

de resultados de una multiplicación

Línea de secuencia didáctica

Apertura  Presentación del robot NAO H25 y los motivos de la sesión

Desarrollo  Explicación de la operación multiplicación

 Ejemplo de una multiplicación

 Preámbulo sobre el método maya y solución al ejemplo anterior por medio de este

método

 Los alumnos realizan un ejercicio y muestran resultados con ambos métodos (aritmético y

maya)

Cierre  Resolver dudas a profesor y alumnos sobre el tema explicado

 Realización del cuestionario por parte de los alumnos y evaluación de los productos de

aprendizaje

Producto de aprendizaje  La evaluación se realizará por medio de un ejercicio práctico y la solución de un

cuestionario donde indique que les pareció la actividad



Para ver como funciona la programación guiada y textual se llevo acabo un diagrama de flujo de la aplicación.



Desarrollo. Toda la aplicación se desarrollo en el torno de Choregraphe, en este entorno se puede implementar 
programación guiada tanto programación textual.

Todos los movimientos que realiza NAO son creados uno por uno, y almacenados en la memoria del robot, para 
ser ejecutados posteriormente.



Resultados

Implementación. La implementación se realizo con estudiantes de nuevo ingreso a la carrera de Ingeniería en 
Computación. En esta demostración se ejecuto la aplicación terminada, en donde se muestra toda la rutina que 
sigue en base a la secuencia didáctica, previamente se les platico la problemática de la aplicación.



Evaluación. Para la evaluación de la aplicación, se realizo por medio de la aplicación de una encuesta, en donde 
se aplican una serie de preguntas que sirven para saber si la aplicación es buena, funcional, entendible.

Los resultados obtenidos son favorables, ejemplo de ello son las siguientes preguntas, los resultados se tabularon 
arrojando las siguientes graficas. 
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Conclusiones 
El tema explicado por el robot NAO H25, es novedosa y funcional, apegándose a lo mencionado en la secuencia
didáctica.

La aplicación es de gran utilidad y que sirve para un mejor aprendizaje de la operación multiplicación, dando
como resultado que la aplicación es de fácil comprensión obteniendo el aprendizaje significativo que se espera.

La explicación del tema es más vistosa gracias a NAO, esto da la posibilidad a que se desarrollen más
aplicaciones que expliquen otros temas.

Se mostro que NAO es capaz de realizar distintas actividades que estén relacionadas con la educación o no.

El desarrollo de esta aplicación quedo como puerta abierta para nuevos estudiantes que se animen a desarrollar e
innovar nuevas aplicaciones para NAO H25.
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