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RESUMEN

Hoy en dia es posible observar el gran avance que han tenido la Ciencia y la
Tecnologia en la busqueda de mejorar la vida de los seres humanos. Estos avances se
enfocan en diversas areas que van desde el ambito de la automatizacion de tareas

hasta la toma decisiones y el soporte en el &ambito de la educacion.

En el Ecuador en los ultimos afios se ha producido un incremento considerable de
poblacion dentro del sistema educativo, es decir, nifios que asisten a la Educacion
General Baésica en la edad correspondiente debido a los esfuerzos que realiza el
Estado para que la educacion gratuita y la particular sean dignas y estén al alcance de

todos.

Por estas razones este proyecto esta enfocado en disefiar y desarrollar un Asistente
Robdtico Educativo para nifios de 10 a 12 afios con una Aplicacion Mavil disponible
para dispositivos Android en donde se trabajan conceptos de lateralidad, interaccion
humano-maquina, interaccion entre la Aplicacion Movil y el Asistente Robotico, etc.
De igual forma, se abordan conceptos de electricidad, magnetismo, cuidado
ambiental y electronica digital, estudiados en el Proyecto de Vinculacion “Aula de

Ciencias para Ninos” de la Universidad Politécnica Salesiana Sede Cuenca

Para la validacion de este trabajo se realizaron 68 encuestas conformadas de 18
preguntas con valoracion en la escala de Likert, con la que se pudo determinar la
percepcion de los nifios y nifias respecto a la aplicacion movil “Aula de Ciencias
Para Nifios” y con respecto al asistente robotico, esta encuesta fue dirigida a alumnos

de la Escuela “Carlos Crespi”.

Los resultados que se presentan en el capitulo 2 nos demuestran que la realizacion de
este proyecto es viable y los resultados del capitulo 4 nos indican la que tanto el
Asistente Robotico como la implementacion de la Aplicacion Mavil han tenido altos

niveles de aceptacion en nifios de estas edades.

Xl



INTRODUCCION

La Educacién en el Ecuador

La educacion es considerada como un derecho humano fundamental al que todos los
ciudadanos debemos acceder, sin ningun inconveniente y es el Estado el encargado
de garantizar de que esto se cumpla, por lo que el Estado Ecuatoriano mediante la
Asamblea Nacional en el 2008, declar6 el Sumak Kawsay como una forma para

alcanzar armonia con la naturaleza, y una excelente convivencia ciudadana [1].

Las politicas del “Buen Vivir” sefialan que se debe establecer un sistema educativo
con politicas publicas, juridicas, administrativas que originan el derecho humano a la
educacion. Para ello, en el Ecuador se ha creado el Sistema Nacional de Educacion
(SNE) que engloba a las instituciones educativas, programas y politicas parte del

sistema educativo, de todos los niveles de educacion inicial, basica y bachillerato [2]

[1].

Es muy importante analizar que se cumplan los derechos humanos, en especial el de
la educacién, por lo que se han creado procesos para didlogo, seguimiento y avances
en los programas educativos que son permanentes mediante el Contrato Social por la
Educacion (CSE). Este contrato se encuentra continuamente verificando la situacion
educativa en los ambitos cuantitativos y cualitativos de cada uno de los
establecimientos, lo que ayuda a mejorar la implementacion y el ajuste de las
politicas educativas [2].

Segun el ultimo reporte de indicadores realizado en el afio 2014 por la Direccion
Nacional de Anadlisis e Informacion Educativa, la estadistica educativa en el Ecuador

arroja los siguientes [3].

Tasa neta de Asistencia a Educacion General Basica (EGB): existe un nivel de
crecimiento desde el 2003 hasta el 2015 en todos los niveles educativos, segin sexo
y area a nivel nacional, como se indica en la figura 8 tomando una poblacion entre
las edades de 5 a 14 afios [3].
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Figura 1. Tasa de neta asistencia a EGB-Nacional
Fuente: ENEMDU — INEC (2003-2014). Elaboracién propia

El anélisis de los asistentes a EGB de acuerdo al sexo se describe en la Figura 2,
demostrando que la asistencia de las mujeres es un 1% mas en todos los afios desde
el 2003 hasta el 2014 [3].

Figura 2. Tasa de neta asistencia a EGB-Sexo

Fuente: ENEMDU — INEC (2003-2014). Elaboraci6n propia

En la tabla 1 se indica el porcentaje y la cantidad de la poblacion escolar de 5 a 17

afios por cada una de las provincias [3].

X1



Tabla 1. Estimacion Provincial de la Poblacién escolar (5-17 afios)
Fuente: ENEMDU — INEC (2003-2014). Elaboraci6n propia

~ Provincia Poblaciénescolar (%) |
Azuay 195.668 451
Bolivar 61.843 143
Canar 71.905 1,66
Carchi 44,291 1,02
Cotopaxi 131.905 3,04
Chimborazo 138.682 3,20
El Oro 168.347 3,88
Esmeraldas 193.6758 446
Guayas 1.067.203 = 24,60
Imbabura 120.208 2,77
Loja 133.361 3,07
Los Rios 249.945 5,76
Manabi 408.490 9,41
Morona Santiago 60.892 1,40
Napo 36.063 | 083
Pastaza 33.240 0,77
Pichincha 711565 | 16,40
Tungurahua 133.121 3,07
Zamora Chinchipe 34.784 0,80
Galapagos 6£.525 0,15
Sucumbios 59.065 1,36
Orellana 48.548 112
Santo Domingo de los Tsachilas 118.204 2,72
Santa Elena 100.169 2,31
Zonas no delimitadas 11.251 0,26
Nacional 4.338.951 | 100,00

No Asistencia a Clases

Existen muchas razones para que un estudiante no asista a clases siendo la principal
por “Falta de recursos econdmicos”, por lo que se ha visto la necesidad de crear
mecanismos tales como escuelas del milenio fiscales para evitar que la condicion
econdmica sea impedimento para el proceso educativo, sin embargo, se han
presentado otras razones mas para la no asistencia a clases, lo que se indica en la
Tabla 1 [3].
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Tabla 2. Razones de no asistencia a clases
Fuente: ENEMDU — INEC (2003-2014). Elaboracién: DNAIE

FEdad 159% | 1,15%  002%
Termind sus estudios 020% | 0.63%  029%
Falta recursos econdmicos 3558% | 31,35% | 24,49 %,
Fracaso escolar 351% | 501% @ 4.26%
Por trabajo 16,64% | 9,65%  B850%
Temor maestros 019% | 0,77%

Por asistir nivelacion SENFSCYT L 244%
Enfermedad o discapacidad go2% | 1246% 10,74 %
Quehaceres del hogar 529% | 6,26% | 9.52%
Familia no permite 124% | 149% @ 1,83%
No hay establecimientos educativos | 098% | 2,24%  1,38%
Mo esta interesado 11,60% | 1554% | 18,31%
Por embarazo 168% | 232% 2,88%
Por falta de cupo 3.23% | 3.26%  427%
Ottra razén 835% | 788% 11,06%

La Robética Educativa

Al ser una disciplina que agrupa disefio, control, programacion y desarrollo de robots
puede ocuparse de los contenidos curriculares de las materias que se ensefian en
educacion general basica y en las de bachillerato tales como: lengua, historia,
matematicas, estudios sociales, fisica, quimica, anatomia, entre otras; y con la ayuda
de asistentes roboticos el proceso académico es méas asimilable para los estudiantes,
que servira como una alternativa metodolégica y se emplean TICs (Tecnologias de
Informacion y Comunicacidn) que trabajan directamente en el proceso de ensefianza

y aprendizaje [4] [5].

La roboética educativa permite a los estudiantes pasar de una educacion clasica o
tradicional a una educacién de acorde con la tecnologia del momento, en donde el
estudiante puede imaginar, disefiar, simular proyectar e innovar sus propios
proyectos tecnologicos lo que le permite construir su propio conocimiento de dos
formas interno y externo, el interno es el que se desarrolla dentro en la mente de cada
persona y el externo es el desarrollo de cada etapa en la construccién de un robot
[29].
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Mediante la robdtica educativa permite desarrollar el pensamiento sistematico,
fomenta la imaginacion, estimula inquietudes, mejora el trabajo en equipo, todo esto
permite al estudiante resolver cualquier tipo de problema probando alternativas de
solucion, ademas de que el estudiante puede tomar mejores decisiones en cualquier

ocasion porque su creatividad se encuentra méas desarrollada [6].

Debido a todas las ventajas que ofrece la robdtica educativa, se encuentra en vias de
desarrollo en paises subdesarrollados que no cuentan con mucha tecnologia en
comparacion con la tecnologia que poseen los paises desarrollados por falta de
recursos, por lo que los paises subdesarrollados deben crear sus propios prototipos
con la tecnologia alcanzable con el fin de cubrir las areas en donde se necesita de

asistentes roboticos incluyendo el area educativa.

En este proyecto se disefia, construye e implementa un asistente robotico educativo y
una aplicacion mavil disponible para dispositivos Android para nifios de 10 a 12 afios
para el cudl se ha buscado los dispositivos electronicos existentes en el mercado
ecuatoriano y de bajos costos, con el fin de obtener un prototipo econémico que sea

accesible para la mayoria de estudiantes.

En este proyecto técnico se manejan los contenidos educativos de electricidad,
magnetismo, cuidado ambiental y electronica digital del taller de Ciencias del
Proyecto de Vinculacion “Aula de Ciencia para niflos” de la Universidad Politécnica
Salesiana, basados en [26], que hoy en dia se encuentra en etapa de redisefio
completo del programa educativo con la colaboracion de Psicdlogos, Pedagogos,

Ingenieros y Disefiadores.

Este proyecto ha sido validado con 68 nifios y nifias que han asistido al proyecto
“Aula de Ciencias para nifios”, los cuales llenaron una encuesta que permite conocer
la percepcion de los nifios luego de interactuar con la aplicacion movil y con el
asistente robotico, obteniendo como resultado una alta aceptacion por parte de los

encuestados.
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ANTECEDENTES DEL PROBLEMA DE ESTUDIO

Los robots fueron creados para ayudar a los seres humanos a realizar tareas
repetitivas, dificiles o peligrosas. Un robot puede ser mas preciso, confiable, méas
rapido y mas fuerte que un humano, pero hasta ahora, no puede hacer todo lo que
hace un ser humano: realizar una cirugia quirdrgica automatizada, ser parvularios en
escuelas, corregir minimos errores en un proceso, y en general, tareas que requieran

aspectos relacionados con el &mbito emocional, la intuicion, etc [7].

Sin embargo, con el desarrollo de la tecnologia y la creacion y/o perfeccionamiento
de robots humanoides se ha podido notar un importante incremento del desarrollo y
desenvolvimiento de éstos en los medios antes mencionados. Es asi como para cada
aplicacion que se da a un humanoide se pone especial énfasis en su forma y su estilo,
por ejemplo, si se utiliza para educar a nifios, éstos deben tener un modelo basado en

juguetes que causara atraccion en los mismos.

A partir de técnicas ya realizadas se pudo concluir que las herramientas robdéticas
permitieron a los usuarios de éstas mejor percepcion y comprension, mejor desarrollo

de habilidades y mayor confianza en si mismo [8].
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JUSTIFICACION (IMPORTANCIA Y ALCANCES)

En los ultimos afios el ambito de la robdtica ha experimentado gran avance en la
construccion de robots especializados, especialmente los de caracter humanoide. Este
tipo de robots tiene especial interés en diferentes ambitos por muchas razones,
destacando principalmente dos: la adaptabilidad y la interaccion humana.
Dependiendo del entorno del humano (en la mayoria entorno comun), se debe
adaptar adecuadamente el movimiento del robot, considerando que las escaleras y

otros objetos en movimiento son obstaculos comunes [9].

En esta linea, es importante mencionar que en determinadas circunstancias las
personas muestran una mentalidad mas abierta para interactuar con robots

construidos con apariencia humana [7] [8] [10].

Ademaés, el uso de nuevas tecnologias, la incorporacion de nuevos materiales, el
desarrollo de nuevo software y el aumento del rendimiento computacional han

permitido generar robots avanzados existentes en la actualidad.

El Grupo de Investigacion en Inteligencia Artificial y Tecnologias de Asistencia (Gl-
IATa) busca favorecer a nifios de diversas edades y con distintos requerimientos.
Una linea especifica del grupo se centra en la creacion de asistentes roboticos que
interactuaran con los nifios. Hoy en dia existen diversas propuestas que se enfocan al
disefio y creacion de robos educativos. En este ambito, Da Silva y Magalhaes
emplearon la herramienta Lego MindStorms Robotics para ensefiar a los nifios en

educacion vial, y conocer como comportarse ante situaciones tipicas [10].

Es asi que muchos de los proyectos realizados en robética educativa utilizan Lego
MindStorms Robotics, ya que permiten algunas aplicaciones y la programacion no es
compleja para los nifios, que al principio solo necesitaran de algun tipo de tutoria por
un adulto [8].
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Otro sistema educativo interactivo se puede realizar con el Robot Humanoide NAO
H25 de Aldebaran, por ser un humanoide con dimensiones similares a la de un nifio,
permite generar gran interactividad con el mismo, ensefidndole a realizar dibujos y

diversas actividades [27].

Sin embargo, al realizar un analisis econémico se puede notar claramente que estos
robots tienen costos altos, por lo que con en esta tesis se busca crear un asistente
robotico con econdmico, para que sea adquirible para cualquier hogar, y que tenga el
modelo y habilidades adquiridas a través de encuestas a nifios de 10 a 12 afios de
edad.
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OBJETIVOS

OBJETIVO GENERAL

Disefar, desarrollar e implementar un asistente robotico de bajo costo que
permita brindar soporte en tareas de aprendizaje, interaccion y control para
nifios y nifias de 10 a 12 afios.

OBJETIVOS ESPECIFICO

Disefiar y aplicar 100 encuestas a nifios y nifias con edades comprendidas
entre los 10 y 12 afios, a fin de establecer los pardmetros base para la
construccion del asistente robdtico.

Investigar y conocer como influye la inclusion de asistentes robdticos como
herramientas de apoyo en el proceso de ensefianza-aprendizaje de los nifios.
Establecer lineas base de contenidos educativos que se incorporaran en el
asistente robatico.

Disefiar y desarrollar un programa de control para dispositivos moviles
Android con el fin de controlar al asistente robético y recopilar estadisticas de
uso.

Disefiar, construir y programar 3 asistentes roboticos similares y realizar
pruebas de rendimiento y usabilidad.
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CAPITULO 1: FUNDAMENTACION TEORICA O

ESTADO DEL ARTE

La robdtica es la ciencia que estudia el disefio e implementacion de robots,
reuniendo varias disciplinas como: mecénica, informatica, electronica, teoria de

control, inteligencia artificial, etc [28].

Un robot es una maquina autbnoma con un grado de inteligencia, que puede
percibir su entorno y capaz de realizar determinados comportamientos del ser
humano. En la actualidad existen robots enfocados a diferentes actividades y
aplicaciones [11].

1.1 ROBOTS DE SOPORTE EN LA TERAPIA DE LENGUAJE

Hoy en dia se han desarrollado varios asistentes roboticos para apoyar la
terapia de lenguaje para personas con discapacidad de todas las edades, es asi que a
continuacion se describe algunos de los trabajos realizados en la Céatedra Unesco
“Tecnologias de Apoyo para la Inclusion Educativa” de la Universidad Politécnica
Salesiana y del Grupo de Investigacion en Inteligencia Artificial y Tecnologias de
Asistencia (GI-1ATa) de la Universidad Politécnica Salesiana.

Se realiza un estudio psicolégico y terapéutico para la intervencion de nifios
con trastornos de espectro autismo. En este trabajo se propone un ecosistema
integrativo que combina instrumentos de modelado, ontologias con herramientas
TICs como asistentes roboticos y salas multisensoriales para proveer diagndsticos e

intervenciones efectivas del paciente [11] [12].
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Onto-SPELTRA es un asistente robético que brinda soporte en la terapia de
lenguaje para nifios con discapacidades. Aqui se presenta un sistema que provee tres
funcionalidades principales al terapista: un médulo de decisién para planear sesiones
de terapias, un asistente robotico para motivar a nifios con discapacidades a realizar
las actividades de la terapia, y un modulo que crea automéaticamente grupos de
pacientes con necesidades y perfiles similares con analisis de conglomerados
jerarquicos [13].

Ochoa M. et. al, describen un sistema para dar soporte en la terapia de
lenguaje de nifios con discapacidades. El sistema hibrido se constituye de un
asistente robotico y una aplicacion movil, que trabajan en conjunto para apoyar el
proceso de rehabilitacion de lenguaje [14].

Robles V. et. al, presentan a SPELTRA, como un asistente robotico que
brinda soporte en la realizacion de diferentes actividades llevadas a cabo en sesiones
de terapia de lenguaje dirigidas a nifios con distintos tipos de discapacidades.
SPELTRA registra datos de los pacientes, resultados e informacion de las sesiones de
terapia, y provee seguimiento remoto para reforzar actividades desde el hogar
mediante el uso de dispositivos moviles [13] [15].

Calle. K'y Mena M. presentan una plataforma educativa Illamada EVAAC que
distribuye contenido interactivo a nifios con distintos tipos de discapacidad. EVAAC
se enfoca en la creacion de actividades interactivas y el uso de las Tecnologias de la
Informacion y la Comunicacién (TIC) que facilitan los procesos de educacion
especial [16].

Como se indica en [15], un asistente robético puede ser empleado en la
terapia de habla y lenguaje de nifios con trastornos congénitos, desarrollando sus
habilidades de comunicacion. Otros enfoques proponen el uso de robots para apoyar

sesiones de terapia y lenguaje.

Mejorar la habilidad de interaccion social en nifios con trastornos del espectro
autista [17] [18].

1.2 ROBOTS DE SOPORTE EN EL AMBITO EDUCATIVO

El principal objetivo de los docentes es fomentar la investigacion en ciencia y

tecnologia, y recuperar la alegria por aprender. En esta &rea la robdtica educativa



llega a ser una alternativa metodoldgica para lograr este objetivo para lo que se
emplean Tecnologias de Informacién y Comunicacion (TICs) como herramientas de
apoyo en el proceso de ensefianza-aprendizaje, en la actualidad un nifio es capaz de
hacer funcionar un robot debido a los avances tecnologicos, ademas se aprovecha el
potencial pedagdgico de la robotica para la ensefianza y aprendizaje de la tecnologia

y ciencias [4].

La robdtica es una disciplina que aborda disefio, programacion y desarrollo de
robots, puede llegar a trabajar en contenidos curriculares de Matematicas, Fisica,
Tecnologia, etc., ayuda en el proceso académico de los estudiantes, debido a que
involucra bastantes areas de conocimiento se encuentra desarrollandose en el
Ecuador [5].

La robotica educativa se establece bajo los siguientes principios pedag6gicos:
el constructivismo, desarrollo de aprendizajes significativos, enfoque histérico y el

construccionismo se fundamenta en el uso de las TICs en la educacion [4].

El construccionismo permite a los estudiantes disefiar y crear sus propios
proyectos, imaginando, simulando, proyectando e innovando, ademéas amplia su
entorno, esto da lugar una mejor calidad de educacion, pasando de una educacion
tradicional a una educacion con sentido aprehendiendo del mundo tecnolégico,
cientifico, social y cultural. “Construir su propio conocimiento”, constituido por dos
tipos de construccion: Interna, formulada en la mente de las personas. Externa,
usuario comprometido en cada etapa del desarrollo del robot por minimo o maximo

desarrollado que sea [29].

La robdtica educativa tiene su base en métodos activos, aprendizaje inductivo
y descubrimiento guiado, esto permite desarrollar el pensamiento sistematico, dando
lugar a un proceso cognitivo natural, lo que permite al estudiante o usuario a cometer
cualquier tipo de equivocacién y probar distintas alternativas de soluciéon. La
robdtica fomenta la imaginacion, estimula inquietudes y llega a percibir mejor el
mundo que lo rodea, permite tomar las mejores decisiones, desenvuelve la

creatividad, mejora el trabajo en equipo [6].

Tuluri F. Indica que al ensefiar ciencia e ingenieria los estudiantes no

experimentan la aplicacion de los principios fisicos en tiempo real requerida en estas



disciplinas de estudio. Por esta razon propone una herramienta educativa basada en
robdtica para estudiar la conductividad eléctrica de liquidos, la resistencia corporal y
la ley de enfriamiento de Newton. Con lo que concluye que el uso de herramientas
educativas basadas en Robotica se puede utilizar para la ensefianza o el aprendizaje
ademas de que pueden extenderse a muchas otras areas de la ciencia y la ingenieria
[19].

De Azevedo et al. Proponen una metodologia de ensefianza y aprendizaje que
combina la robdtica educativa y el aprendizaje contextualizado. Ademas, indican que
esta metodologia se describe para ser replicada por otros profesores o grupos de
investigacion, dado que el fin de utilizar robética educativa o el aprendizaje
contextualizado permite al estudiante resolver problemas para crear sus propios
conocimientos, por esta razdn se encuentran enfocados en realizar un sistema de
ensefianza y aprendizaje que combina las dos metodologias para obtener resultados
mas prometedores que con la aplicacion de una de las metodologias por separado
[20].

Naya et. al. Describen un asistente robdtico educativo llamado ROBOBO que
fue desarrollado para proporcionar una experiencia interactiva atractiva y natural con
los nifios siendo su objetivo principal motivar a los nifios a conocer y cooperar con
los robots mientras aprenden conceptos y habilidades relacionadas con la educacion

STEM (Ciencia, Tecnologia, Ingenieria y Matematicas) [21].

Eguchi y Uribe consideran que la robdética educativa proporciona un entorno
de aprendizaje divertido y emocionante debido a su naturaleza practica y la
integracion de la tecnologia. Por esta razon presentan una unidad de robdtica

educativa que esta integrada en un curriculo de ciencias de cuarto grado [22].

1.3 ROBOTS DE SOPORTE EN LA SALUD GENERAL Y EN LA SALUD
MENTAL

Debido al incremento de personas con alglin tipo de capacidad especial
especificamente con TEA (Trastorno del Espectro Autista), se han establecido
multiples terapias psicoldgicas para trabajar con estas personas y con sus familiares,
es asi que se ha desarrollado el proyecto "Tecnologia para nifios autistas" para

desarrollar las habilidades sociales en nifios con TEA, para iniciar este proyecto se



utiliz6 un robot para intervencion psicoldgica, posteriormente se reduce el uso del

robot en la terapia hasta llegar a trabajar solo con los psicélogos [23] .

Esubalew et al, trabajan con un robot humanoide y con una red de camaras lo
que ha permitido crear estimulos auditivos y visuales para nifios con TEA, cuyo
proyecto ha sido validado con nifios de entre 2 a 5 afios, cada terapia estuvo guiada
por dos psicologos y por dos robots, lo que se obtuvo como resultado de esta
experimentacion es el mayor interés mostrado por los nifios al interactuar con robots,
ademas se debe tener en cuenta las caracteristicas del robot en cuanto se trata con la

apariencia fisica y las actividades que es capaz de realizar el robot [24][25].

Actualmente se encuentran utilizando una nueva tecnologia denominada
ontologias que permite implementar varios tipos de interoperabilidad y procesos de
inferencia entre diferentes tipos de sistemas, es asi que en [26], se ha creado una
técnica basada en ontologias que proporciona apoyo en la comunicacién entre
personas con TEA, sus familiares mas cercanos y sus compafieros, para lo que se

utiliza interpretacion de mensajes como una red social [26].

Hoy en dia también se encuentran operando a asistentes robéticos para dar
terapia a nifios con paralisis cerebral, mediante el uso de imagenes que representan
diferentes objetos o animales para que los nifios puedan distinguir, para lo que se
crea y se mejora cada asistente robético, con el fin de que sea mucho mas manejable
para el paciente como para sus familiares, logrando la inclusion de éstos; por el lado
tecnoldgico se va trabajando con nuevos dispositivos, logrando una mayor eficacia
en el asistente [27] [28].



CAPITULO 2: ESTUDIO PRELIMINAR DE LA
PERCEPCION DE LOS NINOS RESPECTO A LOS
ASISTENTES ROBOTICOS

2.1 DISENO DE UNA ENCUESTA PARA MEDIR LA PERCEPCION DE
LOS NINOS

Para conocer la percepcion de los nifios entre 10 a 12 afios se disefid una
encuesta que consta de nueve preguntas rapidas y faciles de contestar, con las que se
pretende recoger la informacién necesaria para determinar los aspectos de
funcionalidad y caracteristicas fisicas que posibilitaran Ilevar a cabo la
implementacidn del asistente robotico. De igual forma, es importante apuntar que las
preguntas de la encuesta vienen disefiadas Escala de Likert para que ésta pueda ser

validada posteriormente.

En esta linea, se aplico la encuesta a mas de 100 nifios con edades
comprendidas entre los 10 y 12 afios. A continuacion, se presenta el disefio de la

encuesta:
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Artificial y Tecnologias de Asistencia

ENCUESTA A NINOS Y NINAS DE 10 A 12 ANOS

jHola! Esto no es un examen, solo debes contestar las siguientes preguntas no tienen
calificacion. Nos servira de mucho tu colaboracion con esta encuesta

iMuchas gracias!
1. Pontuedad

2. ¢Cudl es tu género?

Masculino Femenino

3. ¢En qué escuela estas?

4. Sefiala con una X ¢cuanto te gustan los robots?

Muchisimo Bastante Poco Muy Poco No me gustan

5. Sefiala con una X lo que te gustaria que el robot haga

Camine Hable Cante

6. Sefiala con una X ¢qué forma quisieras que el robot tenga?

Cuadrado Redondo Rectangular

7. Sefala con una X si te gustaria tener un robot en tu casa

© © © ) &)
Muchisimo Bastante Poco Muy Poco No me
gustan



8. Sefiala con una X ¢para qué usarias el robot?
Aprender més de robots Estudiar Jugar

9. Sefiala con una X ¢cuénto tiempo estarias con el robot?
Todo el tiempo__ Casi todo el tiempo Poco tiempo Muy poco
tiempo
Nada de tiempo____
Para la encuesta de la estructura fisica del robot se cuenta con los modelos de

gue se encuentran en la Figura 3

- £e

Figura 3. Disefios del Asistente Robotico
Fuente: Autora

2.2 MUESTRA

Luego de haber aplicado la encuesta a mas 100 nifios y nifias, donde algunos
de ellos asistieron a los talleres de “Ciencias y Roboética” del Proyecto del Aula de
Ciencias para nifios de la Universidad Politécnica Salesiana y de la Escuela Carlos
Crespi. Con un rango de edad entre 8 a 12 afios.



2.3 RESULTADOS PRELIMINARES

La encuesta ha sido validada ya que, se determin0 el Coeficiente de Alfa de
Cronbach. Se obtuvo un valor de 0.74, con lo cual se puede indicar que la encuesta

refleja una coherencia interna entre los items.

En base a las preguntas realizadas se han podido concluir que a los nifios y
nifias les gusta los asistentes robdticos, cuales son las actividades que les gustaria que
el asistente robotico realice, si les gustaria tener uno en casa y cuanto tiempo
utilizarian el robot todo esto segun la percepcion de nifios y nifias de 8 a 12 afios de
edad, lo que se podréa apreciar en las figuras 4, 5y 6.

Percepcion de nifios respecto al asistente robotico de
la APP Mévil 'Aula de Ciencias Para Nifos'

F M
| ] | 1 1 ]
3 4 5
10 =
97 B Geénero
B 8 - Femenino
° !
W Masculino
,E‘ — L
5 = —
T I T | I
F M F M

Género

Figura 4. Percepcion sobre los Asistentes Robdticos
Fuente: Autora

En la figura 4, se aprecia que hay una aceptacion altamente positiva por parte

de nifios y nifias entre 8 a 12 afos respecto al asistente robotico.



Percepcion de los nifios de la escuela

'Carlos Crespi' y del "Aula de Ciencias' respecto a las actividades
del asistente robético segtin edad y género

8 9 10 1 12
L 1 L 1 | 1 I 1 1
Hablar Hablar Cantar
Hablar Cantar —
Hablar —
Cantar —
Caminar Hablar Cantar =
Caminar Hablar —
Caminar —
Caminar Hablar Cantar Cantar
- Hablar Cantar
g = Hablar
g = Cantar
% — Caminar Hablar Cantar
< — Caminar Hablar
= Caminar
Caminar Caminar Hablar
Hablar Cantar — Género
Hablar Femenino
Cantar — Masculino
Caminar Hablar Cantar = =
Caminar Hablar — -—
Caminar — —
T T T T 1 T T T T
8 9 10 1 12

Edad

Figura 5. Percepcion de las Actividades del Robot
Fuente: Autora

En la Figura 5, nos demuestra que la mayoria de la poblacién encuestada en
todas las edades tienen la percepcion de que el asistente robético hable, la segunda
actividad del asistente rob6tico més seleccionada es que camine, hable y cante, la
tercera opcion que camine, lo que nos indica que el asistente robético debe
reproducir audios, y ademas debe tener con motores con llantas lo que permite el

movimiento, para lograr que el asistente robdtico hable y camine.
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Percepcion de nifios respecto al tiempo y lugar
de utilizacion del asistente roboético

8 9 10
- -5
— — 4
- ~ 3
- - 2
a — 1 Género
2 5 6 7 Femenino
'] Masculino
5 — —
4 - -
3 — —
2 — —
"l — -
I I T T T I I I T T I I T I
1 2 3 4 5 1 2 3 4 5
Tiempo

Figura 6. Percepcion del tiempo para utilizar el robot
Fuente: Autora

En la figura 6, se indica que casi todos los nifios y nifias encuestados desean
tener un asistente robdtico en sus casas, excepto una nifia que selecciond la opcion
“no me gustan los robots en casa”, ademas al preguntarles sobre el tiempo que
utilizarian el mismo, las opciones seleccionadas se encuentran en el rango de “poco

tiempo, casi todo el tiempo y todo el tiempo™.

De acuerdo con los resultados obtenidos se puede concluir que la
construccién e implementacion de un asistente robético educativo para nifios de 10 a
12 afos es viable ya que los nifios de ese rango de edad tienen percepciones altas
positivas con respecto a los asistentes robdéticos y las actividades que quisieran que

realicen
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CAPITULO 3: IMPLEMENTACION Y ANALISIS

DE RESULTADOS

3.1 DISENO Y CONSTRUCCION DE LA ESTRUCTURA FiSICA

La parte fisica del prototipo es una fase muy importante en el desarrollo del
mismo, ya que es donde se colocaran todos los dispositivos electrénicos necesarios
para que el asistente robético cumpla con las funciones requeridas.

Debido a que el asistente robotico esta enfocado a una poblacién de nifios y
ninas de 10 a 12 afos participantes del proyecto “Aula de Ciencias” de la
Universidad Politécnica Salesiana en donde aprenden sobre ciencia y tecnologia
mismos que tienen conocimientos sobre robots y su funcionamiento. A partir de la
encuesta aplicada y analizada en la Seccion 2, se obtuvo un disefio ganador, lo que
permitié realizar el mismo en el software Inventor para modelado en 3D. El disefio
3D consta de una pieza delantera, una pieza posterior, dos brazos, dos manos y dos
Ilantas, para poder acceder facilmente a los dispositivos electrénicos internos (como

se puede apreciar en la Figura 7).
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Figura 7. Disefio 3D del Asistente Robético
Fuente: Autora

Para la construccion e implementacion de la parte fisica del asistente robotico
se utilizo la tecnologia de impresion en 3D, la misma que se realiz6 en la impresora
en 3D de la Cétedra Unesco de la Universidad. Posteriormente se realizo el
ensamblaje de los dispositivos electrénicos, obteniendo el prototipo final como se lo

indica en la Figura 8.

Figura 8. Prototipo
Final Impreso en
3D
Fuente: Autora

3.2 DISENO ELECTRONICO

El disefio electronico es otra fase importante del proyecto ya que nos
permitird controlar y accionar todos los dispositivos electronicos que forman parte
del asistente robotico. Para realizar el disefio electronico se realizdé primero una

propuesta desarrollada y un diagrama de bloques que se presenta en la Figura 9.
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| SHELDS ) \ )
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Figura 9. Propuesta Desarrollada
Fuente: Autora

En la figura 9 se muestra la propuesta desarrollada en donde se indica que los
nifilos pueden interactuar con la aplicacion mavil para dispositivos android que consta
de los médulos educativos del taller de Ciencias (actividades de los micro-mundos
eléctrico, magnético, verde y digital) basados en [26], ademéas contiene una pantalla
que dirige al mundo robdtico la cual permite la interaccién entre la aplicacion movil
y el Arduino que controla el asistente robdtico, esto se puede realizar gracias al
protocolo de comunicacién bluetooth.

Ademas, los nifios pueden interactuar directamente con el asistente robdtico
aprendiendo y jugando a la vez ya que el asistente maneja conceptos de lateralidad,
ademas causa estimulos auditivos que permite reproducir los audios de temas
basados con cada uno de los micro-mundos estudiados en el taller de Ciencias del
“Aula de Ciencias” de la Universidad Politécnica Salesiana, que se basa en el

Proyecto [26].
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Figura 10. Diagrama de Bloques del Sistema Electrdnico
Fuente: Autora

En el diagrama de bloques que se muestra en la Figura 10, se indica que el
asistente robotico se activa al encender las baterias, la una activa al cerebro del
sistema Arduino Mega, éste a su vez activa a la pantalla tactil y a los demas

periféricos, mientras que la otra bateria activa a los motores.

A partir del andlisis de otros proyectos ya existentes y de las encuestas
realizadas, el robot debe tener movimiento para causar motivacion a los nifios y

nifias, por lo que se utilizara motores controlados también por el cerebro del sistema.
3.1.2 SIMULACION DEL DISENO ELECTRONICO

La simulacion del disefio electrénico se efectu6 en el software libre Fritzing,
que se puede apreciar en la Figura 11. Aqui se indica cada una de las conexiones que
se van a realizar para dar funcionamiento al asistente robético y van dentro de la
estructura impresa en 3D, el suministro energético para el controlador "Arduino
Mega" se realiza mediante el puerto digital a través de una bateria, el cual permitira
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la activacion de todo el sistema, para la activacion de los motores el suministro de
energia se realiza a través del driver LN298, el cual se conecta a los pines 8, 9, 10, 11

del Arduino Mega para su respectivo control.

Las lineas de color verde y las de color café representan los pines ocupados
por el SHIELD MEGA V1.1 de la pantalla TFT LCD.

La comunicaciéon 12C entre el Arduino Mega y el Arduino Nano se realiza por
los pines SCL (Pin 21 en el Arduino Mega, Pin A5 en el Arduino Nano) y SDA (Pin
20 en el Arduino Mega, Pin A4 en el Arduino Nano) de cada Arduino representados

por las lineas lila y gris respectivamente.

Los sensores Fuerza Resistivo ocupan los pines A0 y Al del Arduino Mega,
éstos se conectan mediante un partidor de tensién para obtener el valor real de

resistencia al momento de entrar en contacto con el usuario

El médulo bluetooth ocupa los pines de comunicacion serial TX, RX del
Arduino Nano representados por los colores Amarillo y Azul respectivamente,

conectados de manera invertida para que se produzca la comunicacion.

Para la reproduccion de audio se utiliza el Micro SD Card Adapter el mismo
que utiliza el protocolo SPI, por lo que ocupa los pines 12, 11, 13, 4 y para la
conexion del parlante ocupa el pin 9 del Arduino Nano como se indica en la Figura
11.
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000000000000000000000)

fritzing

Figura 11. Simulacién Disefio Electrénico
Fuente: Autora

3.2.2 DISENO DEL PCB

Para el disefio de Printed Circuit Board (PCB, Tarjeta de Circuito Impreso) lo
primero que se debe hacer es el esquematico de circuito en donde van a estar
presentes cada uno de los mddulos que se van a utilizar. Esto permitird conocer
cuéles son las conexiones apropiadas entre cada modulo. Para realizar esta tarea, se
utilizo el software Altium Designer y se llevd a cabo el trazado de las pistas. En la
Figura 12 se indica el disefio electrénico de todo el circuito, mientras que en las

siguientes figuras se indicaran cada una de las secciones de la placa.
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Figura 12. Disefio del PCB
Fuente: Autora

Para la conexidn de la Pantalla TFT al Arduino Mega se utiliza Mega Shield
V1.1, debido a que la Pantalla y Shield vienen con su propia placa electrénica no es

necesario disefiar la placa electrénica para estos.

Por otra parte, el Shield se conecta en los pines del protocolo Serial Peripheral
Interface (SPI, Interfaz de periféricos seriales), con lo cual se ocupan los pines
Master Output Slave Input (MOSI, Salidas de datos del Maestro y entrada de datos
del Esclavo), Master Input Slave Output (MISO, Salidas de datos del Esclavo y
entrada de datos del Maestro), Serial Clock (SCK, Reloj de entrada para el canal
SPI), Slave Select (CS, Esclavo Seleccionado para que SPI funcione). Debido a que
son los mismos pines que necesita la MicroSD Card Adapter (para reproducir el
audio.wav), se requiere de otro médulo Arduino (que en este caso sera el Arduino
Nano AtMega 328). Por otra parte, para la comunicacion entre el Arduino Mega y el
Arduino Nano se utilizara el protocolo de comunicacion Inter-Integrated Circuit
(12C, Comunicacion Circuito Interintegrado), mediante la conexién de los pines
Serial Data (SDA, Linea de Datos) y Serial Clock (SCL, Linea de Reloj), como se

indica en la Figura 13.
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Figura 13. Disefio para Reproducir Audio

Fuente: Autora

Los motores se conectan mediante el controlador LM298, el mismo que
ocupa los pines digitales Pulse Width Modulation (PWM, Modulacién por ancho de
pulso) PWMS8, PWM9, PWM10, PWM11, GND, VCC, como se muestra en la

Figura 14.
PWM HI
AREF |———#\hEF
- 7 GND
GND =
W13 g PWMI13
PWMI2 P4
PWMI2 <= wMr1
PWMI11 =:H:_,; — 1
PWMI10
PWMI0 - 2
PWMO
PWM9 ¥ SWME 3
PWMS = 4
Motores

Figura 14. Disefio para los Motores
Fuente: Autora

Luego de haber realizado el circuito esquematico del sistema en general, se
ubica en su lugar cada uno de los componentes electrénicos, se obtiene el PCB. En
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donde se realiza un ruteo (trazado de las pistas) manual por lo que es importante
tomar en cuenta algunas reglas de ruteo, como se indica que las lineas de trazado no
pueden tener 90 grados (lo que impide el flujo de corriente), ademéas de tomar en
cuenta la separacion entre cada linea de trazado para evitar efectos no deseados en el

PCB como se puede apreciar en la Figura 15).

nnnnnnnnnnn

Figura 15. Trazado de pistas de la Placa Electrénica
Fuente: Autora
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o0
..
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Figura 16. Disposicién de los componentes en el PCB
Fuente: Autora

En la Figura 16 se muestra la disposicion de los agujeros para cada uno de
los dispositivos electronicos que se obtiene a partir del PCB, indicando cual es el

lugar en donde deben ser ubicados (mediante la suelda blanda).
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3.3 DISENO Y DESARROLLO DE UNA APLICACION MOVIL PARA
EL REGISTRO DE NINOS Y LA EVALUACION DE MICRO-

MUNDOS
3.1.3 USUARIOS Y ROLES (DIAGRAMAS DE CASOS DE USO)

Para esta aplicacion movil es necesario realizar un sistema usuarios y roles
para lo que se han creado tres roles principales que son: Administrador, Profesor y

Alumno, los que realizan sus roles especificos.

En la Figura 17 se asigna un valor de administrador a un docente el cual se

encarga de la Gestion de Profesores en donde ingresa y registra nuevos profesores.

<<include>>
Gestlon de
Profesores

<<include>>

Registrar
Profesores

Modificar
Profesores

Figura 17. Diagrama Caso-Uso Administrador
Fuente: Autora

Administrador

Los roles del Usuario Profesor son los que se indican en la Figura 18, el cual
puede realizar la Gestion de alumnos, en donde se puede registrar nuevos alumnos y

recibir el registro de las evaluaciones que realicen los alumnos.

Registrar

<<include>>

Estudiantes

Gestion de <<include>> Modificar

Estudiantes < Estudiantes

<<include>> )
D ———— Gestion de < . Rlegls_tro
Evaluacion valuaciones

Figura 18. Diagrama de Caso-Uso Profesor
Fuente: Autora

Profesor
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En la Figura 19, se indica el diagrama de roles de los estudiantes que fueron
ingresados por los Profesores, los alumnos realizan una evaluacion de conocimientos
de los cuatro Micro-Mundos (Eléctrico, Magnético, Verde y Digital) que maneja el

proyecto Aula de Ciencias para nifios de la Universidad Politécnica Salesiana.

Micro-Mundo

Eléctrico
<<include>>

<<include>>

< <cinclude>>

Micro-Mundo

Magnético

Evaluacion de

Conocimientos Micro-Mundo

Verde
Estudiante

<<include>> Micro-Mundo

Digital

Figura 19. Diagrama de Caso-Uso Estudiante
Fuente: Autora
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3.4 DISENO DE LA BASE DE DATOS E-R

La base de datos para esta aplicacion mdvil cuenta con seis tablas las

mismas que se encargaran de guardar los datos y preguntas para todo el sistema,

ademas de guardar cada una de las sesiones que realice un nifio, las calificaciones por

sesiones gque obtenga luego de haber realizado la evaluacion, las cuales llegaran al

profesor o docente indicando las preguntas y respuestas realizadas por los alumnos,

como se indica en la Figura 20.

| nINO
MIM_CODIGO INT
MIM_ESTADO INT

| DOCENTE v
DOC_CODIGO INT
DOC_MNOMERE VARCHAR(45)
DOC_APELLIDO VARCHAR({45)
DOC_CORREO WV ARCHAR(45)
DOC_USUARIO WV ARCHAR(45)
DOC_CONTRASEMA Y ARCHAR(4)

>

NIN_GRUPO INT

NIN_NOMBRE ¥ ARCHAR{45)
NIN_APELLIDO ¥ ARCHAR(45)
NIN_EDAD VARCHAR(2)
NIN_ESCUELA VARCHAR(45)

_] SESION v
SES_CODIGO INT
SES_FECHA VARCHAR({45)
SES_DOC_CODIGO VARCHAR(45)
SES_NIN_CODIGO VARCHAR{45)
! DOCENTE_DOC_CODIGO INT
! SESION _BAMCO_SBAN_CODIGO INT
! SESICN_BANCO_SBAN_PREG_CODIGO VARCHAR(45)
! NINO_MIN_CODIGO INT

>

_| RESPUESTAS v
RESP_CODIGO INT
RESP_DETALLE Y ARCHAR(45)
RESP_PREG_(CODIGO VARCHAR(45)
! SESION _BAMCO_SBAN_CODIGO INT
! SESION_BANCO_SEAN_RESP_CODIGO VARCHAR(45)
! SESION_BAMCO_PREGUNTAS _PREG_CODIGO INT
>

_] SESION_BANCO
SEAN_CODIGO INT
SBAN_CALI VARCH AR{45)

SEAN_SES_CODIGO VARCHAR(45)

SEAN_RESP_CODIGO VARCHAR(45)

! PREGUNTAS_PREG_CODIGO INT

>

_] PREGUNTAS v
PREG_CODIGO INT
PREG_PREGUNTA VARCHAR(45)
PREG_RESPUEST A VARCHAR(45)
PREG_TIPO_PREGUNTA YV ARCHAR({45)
PREG_MUNDO VARCHAR({45)
PREG_IMAGEN VARCHAR({45)
PREG_ESTADO VARCHAR(45)

lustracion 20. Base de Datos Entidad Relacion del Sistema

Fuente: Autora
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3.5 DIAGRAMA DE CLASES
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3.6 DIAGRAMA DE SECUENCIAS

interaction SequenceDiagraml )

Desenredo

Encuentra Palabras

Arrastra y Completa

: Atras

2

VoF

Arrastra y Une

15 : Adelante

13 - Adelante
14 - Atras

11 : Adelante

- Atras

10

Set de Preguntas

Seleccionar Mundo

6 - Atras

-L_l 5 Adelante

-
\ g

Nifio

3 : Adelante

4 Atras

Docente

Figura 21. Diagrama de Secuencias del Sistema

Fuente: Autora
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En la Figura 21, se presenta el diagrama de secuencia de la aplicacion movil
en el cual se aprecia que el docente ingresa al nifio que va a realizar la evaluacion, el
nifio selecciona el mundo con el cual va a trabajar, al escoger el mundo se presenta la
ventana con el conjunto de preguntas en donde va a encontrar las actividades
Arrastra y Une, Verdadero o Falso, Arrastra y Completa, Encuentra Palabras y
Desenredo, accediendo a cada una de las ventanas de actividades al pulsar el boton
Adelante.

Para regresar las ventanas (como se indica en la Figura 21), se retrocede con
el botén que contiene el icono de la flecha hacia la izquierda. Esto le llevara al
usuario a la ventana del conjunto de Preguntas y desde ahi, puede retroceder a la
ventana “Seleccione un Mundo”, hasta llegar a la ventana “Seleccion de un alumno”,
este proceso se realiza mediante el botdn Atras siguiendo la secuencia con la que se

encuentra programada la aplicacion movil.

3.7 MICRO-MUNDOS DEL AULA DE CIENCIAS PARA NINOS DE LA
UNIVERSIDAD POLITECNICA SALESIANA

El Aula de Ciencias se divide en dos talleres: el Taller de Robdtica y el Taller
de Ciencias; el taller de Ciencias se guia mediante una bitacora de actividades en la
cual se aprende Electricidad (Micro-Mundo Eléctrico), Magnetismo (Micro-Mundo
Magnético), Recursos naturales (Micro-Mundo Verde), y Digital (Micro-Mundo

Digital), mediante cuatro micro-mundos, como se ve en la Figura 22
INDO

\

ELECTRICO MAGNETICO VERDE | DIGITAL | ROBOTICO

Figura 22. Micro-Mundos Aula de Ciencias
Fuente: Autora
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Para la evaluacion de los contenidos de cada uno de los micro-mundos de la
bitdcora se cuenta con actividades ludicas como: Arrastrar y Unir, Verdadero o
Falso, Arrastrar y Completar, Encontrar Palabras, Desenredo con sentencias
aprendidas en los talleres, a continuacion, se indicara las tareas por cada uno de los

micro-mundos:

N LA
ARRASTRA Y UNE
UERDADERO O FALSO

COMPLETE Y ARRASTRE

ENCUENTRA PALABRAS
DESENREDO

S

Figura 23. Set de Preguntas Micro-Mundo Eléctrico
Fuente: Autora

ARRASTRA Y UNE
UERDADERO O FALSO
COMPLETE Y ARRASTRE

ENCUENTRA PALABRAS
DESENREDO

Figura 24. Set de Preguntas Micro-Mundo Magnético
Fuente: Autora
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Figura 25. Set de Preguntas Micro-Mundo Verde
Fuente: Autora

SET DE PREGUNTAS

ARRASTRA Y UNE
UERDADERO O FALSO

ENCUENTRA PALABRAS

DESENREDO

CONTINUAR

Figura 26. Set de Preguntas Micro-Mundo Digital
Fuente: Autora

En las figuras 23, 24, 25 y 26 se indican el set o conjunto de preguntas para
cada uno de los micro-mundos en donde se muestra los botones de cada actividad
ludica, al seleccionar cada uno de estos botones nos permite acceder a las ventanas

de los juegos, esto se encuentra detalladamente en la secciéon ANEXOS.
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CAPITULO 4: VALIDACION DEL PROYECTO Y

RESULTADOS

Previamente a la aplicacion de la encuesta para determinar la percepcion de
los nifios respecto a la aplicacion movil “Aula de Ciencias Para Nifios” y al asistente
robotico, hemos de indicar que dicha encuesta consta de 18 preguntas y fue
previamente validada mediante la aplicacion de un plan piloto en el cual se aplicé de
forma no probabilistica a 68 nifios y nifias entre 8 a 10 afios de edad del quinto afio

de educacion basica de la escuela “Carlos Crespi” , y de igual forma, se determind el
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Coeficiente de Alfa de Cronbach. Se obtuvo un valor de 0.87, con lo cual se puede

indicar que la encuesta refleja una coherencia interna entre los items.

Con los resultados obtenidos se procedio con la aplicacion para la recoleccion

de informacion analizada en este informe. El disefio de encuesta se indica a
continuacion

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

I oo

Organizacion . Catedra UNESCO
de las Naciones Unidas - Tecnologias de apoyo para
para la Educacion, . la Inclusion Educativa
la Ciencia y la Cultura

ENCUESTA A NINOS Y NINAS

jHola! Esto NO es un examen, por favor, contesta las siguientes preguntas, NO
SON CALIFICADAS. Nos servird de mucho tu colaboracidn con esta encuesta

iMuchas gracias!
e Pon tu edad

e ;Cuél es tu género?

Masculino Femenino
e Seflala con una X ;Qué te parecieron las actividades del Mundo
Eléctrico?
Totalmente Muy Interesante Poco Nada
Interesante Interesante Interesante Interesante

Seflala con una X ¢Qué te parecieron las actividades del Mundo
Magnetico?

e

L ]
= .
o
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Totalmente Muy Interesante Poco Nada

Interesante Interesante Interesante Interesante

e Sefiala con una X ¢Queé te parecieron las actividades del Mundo Verde?

®

N
Totalmente Muy Interesante Poco Nada
Interesante Interesante Interesante Interesante

e Sefiala con una X ¢ Qué te parecieron las actividades del Mundo Digital?

N

Totalmente Muy Interesante Poco Nada
Interesante Interesante Interesante Interesante

¢ Indica con una X ¢Que te parecio la actividad Arrastra y Une?

)
Totalmente Muy Facil Muy Totalmente
Facil Facil Dificil Dificil

e Indica con una X ¢Queé tal te parecio la actividad Verdadero o Falso?

© © © ®

®

\\:::"://
Totalmente Muy Interesante Poco Nada
Interesante Interesante Interesante Interesante

¢ Indica con una X ¢Que te parecio la actividad Arrastra y Completa?
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Totalmente Muy
Fécil Fécil

&

Facil

@
N

Poco Totalmente
Dificil Dificil

¢ Indica con una X ¢Que tal te parecio la actividad Encuentra Palabras?

Totalmente Muy
Interesante

Interesante

&

Interesante

n
e/ AL
< v
Poco Nada
Interesante Interesante

¢ Indica con una X ¢Queé tal te parecio la actividad Desenredo?

> —/ 4 \ @
Totalmente Muy Interesante Poco Interesante Nada
Interesante Interesante Interesante
e Sefiala con una X ¢{Qué opinas de la aplicacion?
4 -4 <o N i 4
Totalmente Muy Interesante Poco Nada
Interesante Interesante Interesante Interesante

e Sefiala con una X ¢Qué opinas de la comunicacion que hay entre la

aplicacion y el robot?
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Totalmente
Interesante

Muy
Interesante

&

Interesante

a
£
e
<&y

Poco

Interesante

®

Nada
Interesante

e Marca con una X ¢Qué opinas de la forma del robot?

Totalmente
Interesante

Muy
Interesante

&

Interesante

i)
i/
<7
Poco
Interesante

.
& -

@
@

Nada
Interesante

e Marca con una X ¢Cuél de los dos modelos te gusté méas?

Perro

e Marca con una X ¢Qué te parecieron las actividades que realiza el

robot?

Totalmente
Interesante

Muy
Interesante

&

Interesante

a
£ad)
&/
p g
Poco
Interesante

L]
& -

A 4

Nada
Interesante

e Marca con una X ¢Qué opinas de la voz del robot?

Totalmente
Interesante

Muy
Interesante

&

Interesante

a
£
e
<&y

Poco

Interesante

®

Nada
Interesante

e Marca con una X ¢Qué opinas de las historias contadas por el robot?
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4 ]

® ©

A N
Aprendi Aprendi Aprendi Aprendi No aprendi
muchisimo bastante suficiente Poco nada

e Por favor escribe ¢qué mas le pondrias al robot?

e Por favor escribe ¢qué le quitarias al robot?

Con las preguntas que se han planteado en la encuesta se busca validar la
percepcion que los nifios y nifias tienen de cada uno de los micro-mundos, la opinion
con respecto a cada una de las actividades ludicas y cudl es la percepcion en general
que tienen de la aplicacion movil para dispositivos android “Aula de Ciencias para
Nifios”, ademds se requiere conocer que es lo que piensan acerca de la forma del
asistente roboético, la voz del audio que reproduce y las historias que cuenta el
mismo Yy sobre todo que es lo que piensan del protocolo de comunicacion que existe

entre la aplicacion movil y el asistente robotico educativo.

Para conocer mejor la percepcion que tienen los nifios y nifias de cada una de
las preguntas y para la correspondiente validacion de la encuesta las preguntas han

sido planteadas en escala de Likert.
4.1 ASENTIMIENTO INFORMADO

Para aplicar la encuesta se firmd un asentimiento informado por parte de los
docentes del Quinto Afio de Educacion Basica de la Escuela Carlos Crespi el mismo

que contiene la siguiente informacion:

)

T | e EDSALESANG ,,

Organizacion . Catedra UNESCO
de las Naciones Unidas -+ Tecnologias de apoyo para
para la Educacion, . la Inclusion Educativa
la Ciencia y la Cultura




DOCUMENTO DE ASENTIMIENTO INFORMADO PARA NINOS

Este documento de asentimiento informado es para nifios de la Escuela Carlos
Crespi. Mediante el presente documento se les invita a participar en la evaluacion del
proyecto de la Universidad Politécnica Salesiana denominado: “Disefio, Desarrollo y
Construccion de un Asistente Robotico para el soporte educativo de nifios de 10 a 12

anos”.

INSTRUCCIONES: Este asentimiento informado luego de ser leido por las personas

que participaran en la encuesta, debera ser firmado.

Los estudiantes estan invitados a participar en este proyecto enfocado a determinar
como influyen los contenidos educativos de una aplicacion androide interactiva para
los nifios de 10 a 12 afios que asisten al proyecto pequefios

cientificos llevado a cabo por la Universidad Politécnica

Salesiana.

La aplicacion permite a los nifios interactuar mediante juegos basados en actividades
ludicas sobre contenidos educativos de los siguientes micro-mundos: eléctrico,
magnético, verde, digital y la interaccién con un asistente robdtico que potencian la
asimilacién de conocimientos en las areas educativas pertenecientes a la bitacora de

actividades de los pequefios cientificos.

Para llevar a cabo la encuesta se requiere que los nifios y nifias hayan utilizado la
aplicacion Androide, y hayan jugado con el Asistente Robotico, de manera que se
puedan conocer las impresiones que los nifios tuvieron sobre la aplicacién Androide

y el Asistente Robdtico.

La participacion de los nifios en este proyecto es voluntaria, por tanto, si indican que
“si desean participar” ahora, pueden cambiar de idea mas adelante. Si algo cambia y
deseamos que permanezcan en el estudio de investigacion incluso si ellos desean

descontinuarlo, hablaremos previamente con los nifios

35



Utilizar la aplicacion Androide y el Asistente Robdtico no implica ningln riesgo

fisico, ni mental.

Confidencialidad: La informacion que los nifios faciliten en la encuesta serd

absolutamente confidencial y solamente los investigadores tendran acceso.

Si usted tiene cualquier duda, o requiere aclaracion de este proyecto y de la encuesta,

puede comunicarse con los investigadores:

Ana Maria Parra Astudillo

Universidad Politécnica Salesiana

Grupo de investigacion en Inteligencia Artificial y Tecnologia de Asistencia (Gl-
IATA)

(593) 992994189

aparraa@est.ups.edu.ec

Ing. Vladimir Robles B

Universidad Politécnica Salesiana

Grupo de investigacion en Inteligencia Artificial y Tecnologia de Asistencia (Gl-
IATA)
(593) 998212844

vrobles@est.ups.edu.ec

Si, DESEO PARTICIPAR

“Sé que puedo elegir participar en la investigacion o no hacerlo. S¢ que puedo
retirarme cuando quiera. He leido esta informacion (o se me ha leido la informacion)
y la entiendo. Me han respondido las preguntas y sé que puedo hacer preguntas mas
tarde si las tengo. Entiendo que cualquier cambio se discutird conmigo. Acepto

participar en la investigacion”.

Grado de Educacion Basica:

Docente:
Fecha (Dia/mes/afio):

NO DESEO PARTICIPAR

Docente:
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iLa Universidad Politécnica Salesiana y todo el equipo de la
Catedra UNESCO de la UPS le agradecen mucho su gentil

colaboracion, la misma que es muy valiosa para todos nosotros!

4.2 MUESTRA

Se cuenta con un namero de 68 nifios y nifias de la Escuela Carlos Crespi, en
donde 16 son del género femenino y 52 del género masculino, tienen de 8 a 10 afios
de edad, cursan el quinto afio de educacion basica, en su mayoria asistentes al

Proyecto “Aula de Ciencias” de la Universidad Politécnica Salesiana.

Debido a que la poblacion en estudio sigue una distribucion normal, esta
empieza a saturarse a partir de 25 muestras y en este experimento se cuenta con una
muestra de 68 personas, se indica que la poblacion es la correcta para aplicar y

validar la encuesta.
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4.3 RESULTADOS

4.1.3 PERCEPCION CON RESPECTO A LA APLICACION MOVIL Y
EL ASISTENTE ROBOTICO

Percepcion sobre la APP Movil
'Aula de Ciencias Para Ninos'

F M F M
| 1 L 1 1 1 | L L 1
1 2 3 4 )
11 - - .
Género
Femenino M
10 - B AR - Masculino
=
ﬁ 9+ W A B A B A B AL
8 - A m A
_'||‘ o -
| I | 1 ] | | I | I
F M F M F M
Género

Figura 27. Percepcion sobre la App Mdvil
Fuente: Autora

En la Figura 27, se puede apreciar que en general la aplicacion movil “Aula
de Ciencias para Nifios” tiene una aceptacion positiva ya que la percepcion acerca de
esta pregunta se encuentra en la escala de “interesante, muy interesante y totalmente
interesante”, por parte de nifios y nifias encuestados, en donde se tienen 47 sufragios
de la opcidn “totalmente interesante” (divididos entre 8 del género femenino y 39 del
género masculino) y solamente una nifia de 9 afos tiene una percepcion de que la

aplicacion movil es nada interesante.
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Percepcion sobre el 'Mundo Eléctrico’
en la APP Movil "Aula de Ciencias Para Nifios'

F M F M
1 1 1 1 1 1 | 1
1 3 4 5
1 -
10 | Género
Femenino
- Masculino
o g L
L]
L
8 - -
? sy =
1 I | 1 | ] | |
F M F M
Género

Figura 28. Percepcion del Mundo Eléctrico de la App Mdvil
Fuente: Autora

Fig. 28: En esta figura se puede observar la percepcién que los nifios y nifias
parte de la muestra tienen del “Mundo Eléctrico” de la aplicacion movil “Aula de
Ciencias para Nifios” obteniendo una alta aceptacion con 54 sufragios (divididos
entre 12 del género femenino y 42 del género masculino), es decir la opcion mas

seleccionada es “totalmente interesante”.
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Percepcion sobre la Voz del
Asistente Robotico

F M F M
| 1 1 1 1 1 | 1
1 3 4 5
11 - - »
Género
Femenino
10 B A N - Masculing
=
ﬁ o-H A m Alm A\ m A
8 - A A H AF
?_ b
| | | ] ] | |
F M F M

Género

Figura 29. Percepcién de la Voz del Asistente Robotico
Fuente: Autora

En la figura 29, se puede apreciar que la percepcién respecto a la voz del
audio que reproduce el asistente robotico educativo teniendo como resultado que las
opciones mas seleccionadas son positiva y altamente positiva contando con 33
sufragios de la opcion “totalmente interesante” (divididos entre 10 del género
femenino y 23 del género masculino) segun nifios y nifias encuestados, y existiendo

una nifia y seis nifios que optaron por la opcidn nada interesante.
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En cuanto al rendimiento en tiempos del sistema se indica en la tabla

Tabla 3. Tiempos del sistema

Accidn Tiempos
Encendido 3.86 seg
Reproduccion Audio Bienvenida 7.56 seg
Pantalla Manos 2.0 seg
Sensores 2.0 seg
Pantalla Pies 2.0 seg
Motores 8 seg
Pantalla Mundos 2.0 seg
Reproduccién Audios Mundo Eléctrico 65 seg
Reproduccion Audios Mundo 26 seg
Magnético
Reproduccion Audios Mundo Verde 26 seg
Reproduccién Audios Mundo Digital 42 seg
Apagado 0 seg

En donde se aprecia que los procesos del sistema presentan un tiempo de
ejecucion bajo siendo los mas largos la reproduccion de los sonidos de cada una de
las historias de los micro-mundos.

En cuanto al consumo de corriente todos los controladores Arduino, modulo
bluetooth y pantalla TFT nos dan un maximo de 270mAh y el consumo de corriente
maxima de los motores es de 250mAnh.
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CAPITULO 5: CONCLUSIONES Y TRABAJO
FUTURO

5.1 CONCLUSIONES

Con el analisis gque se realiz6 mediante la aplicacion de la encuesta, se puede
concluir que tanto la Aplicacion Movil para dispositivos Android “Aula de Ciencias
para nifios” y el Asistente Robdtico Educativo han causado gran impacto en los nifios
con edades comprendidas entre los 10 y los 12 afios. Esto se constata con el valor del
coeficiente del Alfa de Cronbach que se obtuvo 0.87 lo que indica que la encuesta

refleja coherencia entre los items.

Ademas, la percepcion de los nifios y nifias con respecto a la Aplicacion
Mavil tiene una aceptacion positiva, ya que se ubica en una las escalas “divertida”,
“muy divertida” y “totalmente divertida” (al igual que para el robot). Por otra parte,
la percepcion de los nifios con respecto a los diferentes micro-mundos y diferentes
actividades que se encuentran en la Aplicacion Movil y el Asistente Robotico es
“totalmente interesante”, la percepcion de la interaccion Aplicacion Movil y
Asistente Robotico es “totalmente interesante” y la percepcion de los nifios acerca de

la voz del Asistente Robotico se encuentra en la escala positiva y altamente positiva.

Es por estos resultados que se puede concluir que este proyecto ha tenido una
gran aceptacion por parte de los nifios y las nifias. Con ello, se ha logrado incluir a un
nuevo asistente robotico en la educacion de las poblaciones mas desfavorecidas
(dado que el grupo objetivo del proyecto de vinculacion “Aula de Ciencia para

Nifios” de la UPS son aquellos de escasos recursos economicos). Este proposito esta
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alineado con la finalidad del Grupo de Investigacion GIIATa y la Catedra UNESCO
de la Universidad Politécnica Salesiana, Sede Cuenca.

5.2 TRABAJO FUTURO

De acuerdo con las respuestas obtenidas a través de las encuestas aplicadas a
los nifios de la Escuela Carlos Crespi, se pudo obtener cuéles son sus necesidades y

sugerencias acerca del asistente roboético, siendo las principales las siguientes:

e Desarrollar mas contenidos educativos con las materias que reciben en clases
en la escuela.

e Disefiar y construir un robot de mayor tamafio e incorporar movimiento de
los brazos.

Debido a estas sugerencias se puede continuar con un trabajo enfocado en
sequir realizando Asistentes Roboéticos que pueden ser controlados por una
Aplicacion Movil Android. De igual forma, consideramos oportuno incluir las

siguientes funcionalidades en el robot:

e Moddulo de visién artificial para realizar actividades interactivas basadas en el
reconocimiento de patrones.

e Modulo inteligente para generar planes de trabajo y actividades en base al
perfil de los nifios.
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ANEXOS

MANUAL DE USUARIO

INTRODUCCION

Este documento estd dirigido para cualquier persona, para que pueda utilizar
correctamente la Aplicacion Movil Androide y el Asistente Robdtico, este
documento servird como una guia para aprender cuales son los botones y la

secuencia para manejar la aplicacion y el asistente robotico
APLICACION MOVIL ANDROID
1) Ventanas de Inicios de Sesion

Para iniciar la Aplicacion Movil se debe pulsar el botdn siguiente que se encuentra

marcado con rojo en la Figura 3
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PEQUEN@S CIENTIFIC@S

BIENVENID@ PEQUEN@ CIENTIFIC@ TE INVITO A DESCUBRIR
ESTOS CUATRO DIVERTIDOS MUNDOS

Figura 30. Pantalla de Inicio
Fuente: Autora

Al pulsar siguiente en la Ventana de Inicio, se encuentra la Ventana de Inicio de

Sesion de Docentes, Figura 31

INICIO DE SESION DOCENTE

Primero debes seleccionar un Médulo Bluetooth

CONTRASERNA @ —

SALIR

Figura 31. Ventana Inicio de Sesién Docente
Fuente: Autora

En la Figura 31 se debe operar en el siguiente 6rden:

1. Escoger un dispositivo Bluetooth: En esta ventana se debe escoger el modulo
bluetooth correspondiente para vincular a cada uno de los asistentes robéticos con
una Tablet, se selecciona el Médulo al pulsar dos veces sobre la direccion MAC del
madulo bluetooth.
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SELECCIONA UN MODULO BLUETOOTH

20:17:04:10:05:00

BUSCAR CONECTAR

Figura 32. Ventana Seleccién del Mo6dulo Bluetooth
Fuente: Autora

2. Ingresar Nuevos Docentes: En la Figura 4 se indica la ventana del Registro
de un Nuevo Docente para lo que se debe llenar los campos encerrados de
color azul en la Figura 33

REGISTRO

‘ ONTRASENA

REGISTRARTE

Figura 33. Ventana Registro de Docentes
Fuente: Autora

Al momento de pulsar el boton REGISTRARTE permite registrar en el
sistema al nuevo Docente, al pulsar el boton ATRAS se regresa a la ventana
de la Figura 31 sin haber realizado el registro de un NUEVO DOCENTE.

3. Introducir el nombre de Usuario del Docente
4. Introducir la Contrasefia de Usuario del Docente
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INICIO DE SESION DOCENTE

Primero debes seleccionar un Médulo Bluetooth

Figura 34. Inicio de Sesion del Docente
Fuente: Autora

5. Botdn Continuar: Al pulsar este boton nos dirigimos a la ventana Selecciona un
Alumno Figura 36.

6. Botdn Salir de la Aplicacion: Al pulsar el boton Sl se sale de la aplicacion y al
pulsar el boton NO se regresa a la ventana INICIO DE SESION DOCENTE

INICIO DE SESION DOCENTE

ESTAS SEGURO DE SALIR?

Figura 35. Ventana Salir de la Aplicacion
Fuente: Autora

Al pulsar el boton Continuar de la ventana INICIO DE SESION DOCENTE el cudl
dirige a la Ventana SELECCIONA UN ALUMNO, esta ventana es la que se indica

en la Figura 36, en donde:
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SELECCIONA UN ALUMNO
3
T NoweRE
a4 D>]b> eoutL

CODIGO NOMBRE ESCUELA

o

m REPORTES

Figura 36. Ventana Seleccion de un Alumno
Fuente: Autora
1. Ingresar un NUEVO ALUMNO: En la Figura 8 se indica la ventana del Registro
de un Nuevo Alumno para lo que se debe llenar los campos encerrados de color azul
coémo se indica en la Figura 37

- A [) [ []
OMBRE
PELLIDO
DAD
SCUELA
PROFESOR
RUPO

Figura 37. Ventana Registro de Nuevos Alumnos
Fuente: Autora

Al momento de pulsar el boton REGISTRARTE permite registrar en el
sistema al NUEVO ALUMNO, al pulsar el boton ATRAS se regresa a la
ventana SELECCIONA UN ALUMNO de la Figura 36 sin haber realizado el
registro de un NUEVO ALUMNO.
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Al pulsar el boton PROFESOR nos lleva a la ventana donde se encuentra la
Lista de los DOCENTES que se encuentran registrados en el Sistema

INGRFSA TLIS DATOS
LISTADO DE DOCENTES

CODIGO NOMBRE APELLIDO
1 admin admin
2 ANY PARRA

TNOMBRE

APELLIDO

1EDAD

TESCUELA

REGISTRARTE

Figura 38. Seleccion de Docentes
Fuente: Autora

Buscar por: Aqui se debe seleccionar el Campo por el cual se desea buscar al
alumno antes ingresado.

Texto: Aqui se debe ingresar la palabra por el que se desea buscar el alumno luego
de haber seleccionado el campo.

Lista de Alumnos Registrados: Aqui se encentran las listas de todos los nifios
anteriormente ingresados, en donde se puede navegar mediante las flechas que
permiten realizar un paginado del listado, para ir a la primera pagina, ultima pagina,
pagina anterior y siguiente pagina. Se debe seleccionar un nifio él mismo que
realizard las actividades de la Aplicacion.

Reportes: Al pulsar el boton REPORTES nos dirigimos a la Ventana Reportes
Figura 39 en donde se generara los reportes de las actividades de cada nifio.
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REPORTES ALUMNOS
b a

mexros[ ] Jeuscan pors HOVeRe
: GRUPO
44 | [> B> ESCUELA

CODIGO NOMBRE ESCUELA GRUPO EDAD

Figura 39. Ventana Reportes de Actividades de los Alumnos
Fuente: Autora

a) Buscar por: Aqui se debe seleccionar el Campo por el cual se desea buscar al
alumno antes ingresado.

b) Texto: Aqui se debe ingresar la palabra por el que se desea buscar el alumno
luego de haber seleccionado el campo.

c) Lista de Alumnos Registrados: Aqui se encentran las listas de todos los nifios
anteriormente ingresados, en donde se puede navegar mediante las flechas que
permiten realizar un paginado del listado, para ir a la primera pégina, ultima
pagina, pagina anterior y siguiente pagina. Se debe seleccionar un nifio €l mismo
que realizara las actividades de la Aplicacion.

6. Continuar: Cuando ya tengamos seleccionado el nifio que va a realizar las
actividades de la Aplicacién pulsamos el boton Continuar el cual nos dirige a la
Ventana SELECCIONA UN MUNDO

7. Atras: Al pulsar el boton Atras se regresa a la ventana INICIO DE SESION
DOCENTE

2) Ventanas de Set de Instrucciones
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En las siguientes figuras se pueden apreciar las pantallas que indican las
instrucciones para cada una de las actividades de los Mundos: Eléctrico,
Magnetico, Verde y Digital, estas se veran al pulsar el boton y abrir las ventanas
de cada uno de éstas, para cerrarlas y abrir la ventana de la actividad se debe

pulsar en el boton de la X marcada con el recuadro rojo.

SELECCIONA UN MUNDO

INSTRUCCIONES

Selecciona un mundo al pulsar sobre cada uno de los
botones, ahi te encontraras con las cinco actividades de
o

cada uno de los , para seleccionar una actividad
pulsa en el botén de la pregunta deseada

ELECTRICO GNET ROBOTICO

Figura 40. Instrucciones Selecciona un Mundo
Fuente: Autora
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INSTRUCCIONES
ARRASTRA Y UNE LO CORRECTO ALSO

Selecciona las palabras que se encuentran a la izquierda y
arrastralas hacia los espacios de color blanco que se RASTRE
encuentran a la derecha relacionando las palabras con las
figuras.

Pulsa el boton GUARDAR para almacenar lo que
hiciste

Pulsa el boton limpiar si cambiaste de opinién.

NUuGH

Pulsa el atras para volver al menu de cada mundo.

e

Figura 41. Instrucciones Actividad Arrastra 'y Une lo Correcto
Fuente: Autora

INSTRUCCIONES
VERDADERO O FALSO

ALSO

RASTRE

Selecciona si cada oracion es verdadera o falsa
pulsando los botones V o F, si cambiaste de. n
opinion puedes escoger la otra opcién. V

Pulsa el botén GUARDAR para almacenar lo
que hiciste

Pulsa el atras para volver al mena de cada mundo. -

T

_

Figura 42. Instrucciones Actividad Verdadero o Falso
Fuente: Autora
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INSTRUCCIONES
COMPLETE Y ARRASTRE

Selecciona las palabras que se encuentran en la parte
superior de la pantalla y arrastra hacia los espacios de color RASTRE
celeste, segun correspondan para completar las oraciones.

Pulsa el hoton GUARDAR para almacenar lo que
hiciste

Pulsa el boton limpiar si cambiaste de opinién.

Pulsa el atras para volver al ment de cada mundo. -

Figura 43. Instrucciones Actividad Complete y Arrastre
Fuente: Autora

ENCUENTRA PALABRAS i

Busca, encuentra y escribe en los espacios grises todas las
palabras que corresponden a cada mundo

Pulsa el boton GUARDAR para almacenar lo que
hiciste

)

Pulsa el atras para volver al ment de cada mundo. -

Figura 44. Instrucciones Actividad Encuentra Palabras
Fuente: Autora
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DESENREDO

Lee con mucha atencién las palabras, desenreda, ordena las
letras y escribe la palabra correcta (sin ningin espacio) en
los espacios grises que se encuentran debajo de cada
palabra.

Pulsa el boton GUARDAR para almacenar lo que
hiciste

Pulsa el atras para volver al menu de cada-
mundo.

Figura 45. Instrucciones Actividad Desenredo
Fuente: Autora

3) Ventanas de Actividades por Mundos

ELECTRICO MAGNETICO VERDE DIGITAL ROBOTICO

Figura 46. Ventana Selecciona un Mundo
Fuente: Autora

Figura 46, los botones de cada uno de los mundos se encuentran encerrados por los
recuadros de color rojo, los mismos que al ser pulsados permiten ingresar en cada
uno de las SET DE PREGUNTAS de cada mundo.
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3.1) ACTIVIDADES DEL MUNDO ELECTRICO

ﬁ

——> UERDADERO O FALSO
—_— COMPLETE Y ARRASTRE

e ENCUENTRA PALABRAS

Figura 47. Set de Preguntas Mundo Eléctrico
Fuente: Autora

Hay varios personajes que ayudaron con sus descubrimientos, relaciona cada personaje con el dibujo correspondiente:

Figura 48. Actividad Arrastra y Une Mundo Eléctrico
Fuente: Autora

1. Botdn Limpiar: Este botdn sirve para realizar una limpieza de la ventana ya que al
pulsarlo se limpia lo antes contestado.

2. Boton Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

3. Atras: Boton que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas, Figura 47.
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ARBASTRAY UNE 1O CORRECTO

Hay varios personajes que ayudaron con sus descubrimientos, relaciona cada personaje con el dibujo correspondiente:

,
o]

\& GUARDAR

Figura 49. Arrastray Une Mundo Eléctrico
Fuente: Autora

VERDADERO O FALSO

Selecciona VERDADERO o FALSO

Los electrones tienen una carga eléctrica negativa?

Los neutrones tienen una carga eléctrica positiva?

Los electrones estan en el nicleo del &tomo, junto con los neutrones?
En el mundo existen varios tipos de energia?

Los protones no tienen carga eléctrica?

La energia eléctrica sélo sirve para prender focos?

GUARDAR

Figura 50. Actividad Verdadero o Falso Mundo Eléctrico
Fuente: Autora
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Selecciona VERDADERO o FALSO

([ V]F]

Los electrones estan en el niicleo del atomo, junto con los neutrones? ﬂ
Los electrones tienen una carga eléctrica negativa? ﬂ
Los neutrones tienen una carga eléctrica positiva? ﬂ
Los protones no tienen carga eléctrica?
La energia eléctrica sélo sirve para prender focos? ﬂ
GUARDAR

Figura 51. Verdadero o Falso Mundo Eléctrico
Fuente: Autora

Boton Guardar: Para guardar la informacion que se haya contestado en esta

actividad.

Atras: Boton que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas,

Figura 47.
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ARBASTREY COMPLETE

Completa los Espacios en Blanco

La electricidad es aquella en que los electrones no se muevendesulugar | |

es aquella en que los electrones estén en movimiento ]

\, GUARDAR

Figura 52. Actividad Arrastre y Complete Mundo Eléctrico
Fuente: Autora

ARBASTREY COMPLETE

Completa los Espacios en Blanco

La electricidad es aquella en que los electrones no se mueven de su lugar

es aquella en que los electrones estan en movimiento

GUARDAR

Figura 53. Arrastre y Complete Mundo Eléctrico
Fuente: Autora

Botdn Limpiar: Este boton sirve para realizar una limpieza de la ventana ya
que al pulsarlo se limpia lo antes contestado.

Boton Guardar: Para guardar la informacion que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Boton que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas,
Figura 47.
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Encuentra las palabras del Mundo Eléctrico

B
J
A
Cc
M
F
B
B

T_M__E
F__O
C___A
P____N
F A
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“w > N I m Cc M O
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F

GUARDAR \

_

Figura 54. Actividad Encuentra Palabras Mundo Eléctrico
Fuente: Autora

Encuentra las palabras del Mundo Eléctrico

R
A
C
|
74
Cc
D
N

CARGA
PROTON
FUERZA
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O X O CcC O « o m
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GUARDAR
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Figura 55. Encuentra Palabras Mundo Eléctrico
Fuente: Autora

Botdn Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Boton que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas,
Figura 47.
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[} \ DU

Desenreda, ordena y descubre la palabra oculta

RSEISETCNIA
CONUDCOTR

ATCIACRON VLOATJE

GUARDAR

e

Figura 56. Actividad Desenredo Mundo Eléctrico
Fuente: Autora

Desenreda, ordena y descubre la palabra oculta

VLOATJE
VOLTAJE
RPEUSLION
REPULSION
CONUDCOTR ATCIACRON
CONDUCTOR| ATRACCION

_

Figura 57. Desenredo Mundo Eléctrico
Fuente: Autora

Botdn Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Boton que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas,
Figura 47.
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3.2) ACTIVIDADES DEL MUNDO MAGNETICO

SET DE PREGUNTAS

A4 raa 4 —
e ]
UERDADERO O FALSO b

COMPLETE Y ARRASTRE

ENCUENTRA PALABRAS

— BT

%)
2 ~ s

Figura 58. Set de Preguntas Mundo Magnético
Fuente: Autora

ARRBRASTRA Y UNE 1O CORRECTO

Relaciona si los polos se atraen o se repelen segtin corresponde:

GUARDAR

Figura 59. Actividad Arrastra y Une Mundo Magnético
Fuente: Autora
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ARRASTRAY UNELO CORRECTO

Relaciona si los polos se atraen o se repelen segtin corresponde:

REPULSION

ATRACCION

REPULSION

ATRACCION]|

\ GUARDAR

Figura 60. Arrastra y Une Mundo Magnético
Fuente: Autora

Boton Limpiar: Este boton sirve para realizar una limpieza de la ventana ya
que al pulsarlo se limpia lo antes contestado.

Boton Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Boton que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas,

Figura 58.
VERDADERO O FALSO
JOFALSO b? e

La agula que utilizamos para hacer la bridjula snempre ha sido un iman?

(/o6 o)

La Tierra es un gran iman?

GUARDAR

Figura 61. Actividad Verdadero o Falso Mundo Magnético
Fuente: Autora
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VERDADERO O FALSO

oRALSO

| La aguja que utilizamos para hacer la brijula siempre ha sido un iman?

GUARDAR

Figura 62. Verdadero o Falso Mundo Magnético
Fuente: Autora

Boton Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atréas: Boton que nos permitird regresar a la ventana de Set de Preguntas,

Figura 58.

ARRATRE Y COMPLETE

Completa los Espacios en Blanco

T —

T Y R
e

\. GUARDAR

Figura 63. Actividad Arrastra y Completa Mundo Magnético
Fuente: Autora
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ARRASTRE Y COMPLETE

Completa los Espacios en Blanco

e U motor eléctrico conviertela_______en____ |

\- GUARDAR

Figura 64. Arrastre y Complete Mundo Magnético
Fuente: Autora

Boton Limpiar: Este boton sirve para realizar una limpieza de la ventana ya
que al pulsarlo se limpia lo antes contestado.

Boton Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Boton que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas,

Figura 58.

ENCUENTRA PALABRAS

~
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GUARDAR

Figura 65. Actividad Encuentra Palabras Mundo Magnético
Fuente: Autora
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ENCUENTRA PALABRAS
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GUARDAR

Figura 66. Encuentra Palabras Mundo Magnético
Fuente: Autor

Boton Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atréas: Boton que nos permitird regresar a la ventana de Set de Preguntas,

Figura 58.

DESENREDO

Desenreda, ordena y descubre _I palabr oculta
"A_'l.‘-_l_

1 LCIAUADOR CLEUALR

RNEUSLIOP MTORO

AACITCRON EAEGRIN

GUARDAR

Figura 67. Actividad Desenredo Mundo Magnético
Fuente: Autora
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DESENREDO

Desenreda, ordena y descubre la palabra oculta

EELCRTONIAM AACITCRON
ELECTROIMAN ATRACCION
EAEGRIN BURUJLA
ENERGIA BRUJULA
PLOO MGANTESMIO
POLO MAGNETISMO

GUARDAR

Figura 68. Desenredo Mundo Magnético
Fuente: Autora

Boton Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atréas: Boton que nos permitird regresar a la ventana de Set de Preguntas,

Figura 58.

3.3) ACTIVIDADES DEL MUNDO VERDE

ABBASTRA Y UNE 1O CORRECTO

Hay varios tipos de energias de fuentes naturales, une con lineas cada energia con su correspondiente origen:

R
R i
R %
N

GUARDAR

Figura 69. Actividad Arrastra'y Une Mundo Verde
Fuente: Autora
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ARRASTRAY UNELO CORRECTO

PN UNG T DN TS TN U ORI TN e

Hay varios tipos de energias de fuentes naturales, une con lineas cada energia con su correspondiente origen:

Energia Solar

Energia Eélica

Energia Hidraulica

\» GUARDAR
©

Figura 70. Arrastra'y Une Mundo Verde
Fuente: Autora

Boton Limpiar: Este boton sirve para realizar una limpieza de la ventana ya
que al pulsarlo se limpia lo antes contestado.

Boton Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Botdn que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas,

Figura 69.
VERDADERO O FALSO

UNV T U ON7T O U UV T TV OV TN OV oy

Selecciona VERDADERO o FALSO

La contaminacion es muy buena para el planeta?
Debemos cuidar y proteger la naturaleza?
Reciclar cosas es my bueno?

Es malo ahorrar agua y energia eléctrica?

GUARDAR

Figura 71. Actividad Verdadero o Falso Mundo Verde
Fuente: Autora
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VERDADERO O FALSO

Selecciona VERDADERO o FALSO

Es malo ahorrar agua y energia eléctrica?
Debemos cuidar y proteger la naturaleza?
Reciclar cosas es my bueno?

La contaminacion es muy buena para el planeta?

GUARDAR

Figura 72. Verdadero o Falso Mundo Verde
Fuente: Autora

Boton Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Boton que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas,
Figura 69.

ARRASTRE Y COMPLETE

Completa los Espacios en Blanco

1) Las energias renovables son fuentes de energia

3) Obtener energia sin contaminar el medio ambiente

2) Que no lastiman el ,Y hos permiten

N, GUARDAR

Figura 73. Actividad Arrastre y Complete Mundo Verde
Fuente: Autora
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ARBRASTRE Y COMPLETE

L T B R o e R g e B T e R ¥ L T i B B " B G " B S i A §

Completa los Espacios en Blanco

1) Las energias renovables son fuentes de energia

2) Que no lastiman el ,Yy nos permiten
3) Obtener energia sin contaminar el medio ambiente

\& GUARDAR

Figura 74. Arrastre y Complete Mundo Verde
Fuente: Autora

Boton Limpiar: Este boton sirve para realizar una limpieza de la ventana ya
que al pulsarlo se limpia lo antes contestado.

Boton Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Boton que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas,

Figura 69.

ENCUENTRA PALABRAS

TNF T U7 TN U U= U 1T LW U= YOV o=y

Encuentra las palabras del Mundo Verde
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GUARDAR

Figura 75. Actividad Encuentra Palabras Mundo Verde
Fuente: Autora
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ENCUENTRA PALABRAS

Encuentra las palabras del Mundo Verde
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GUARDAR

Figura 76. Encuentra Palabras Mundo Verde
Fuente: Autora

Boton Guardar: Para guardar la informacion que se haya contestado en esta
actividad.

Atréas: Boton que nos permitird regresar a la ventana de Set de Preguntas,

Figura 69.

DESENREDO

Desenreda, ordena y descubre la palabra oculta
HRUACAN PAENL

AMIBENTE SOALR

CNOTAIMNAICON HDIRAUCILA

GUARDAR

Figura 77. Actividad Desenredo Mundo Verde
Fuente: Autora
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Desenreda, ordena y descubre la palabra oculta

FTOOVOLAICTO
FOTOVOLTAICO
CNOTAIMNAICON PAENL
CONTAMINACION PANEL
ERNEAGI RNEOVALBE
ENERGIA RENOVABLE|

GUARDAR

Figura 78. Desenredo Mundo Verde
Fuente: Autora

Boton Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atréas: Boton que nos permitird regresar a la ventana de Set de Preguntas,
Figura 69.

3.4) ACTIVIDADES DEL MUNDO DIGITAL

SET DE PREGUNTAS

ARRASTRA Y UNE
UERDADERO O FALSO

ENCUENTRA PALABRAS
DESENREDO

Figura 79. Set de Preguntas del Mundo Digital
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Figura 80. Actividad Arrastra y Une Mundo Digital
Fuente: Autora

ARRASTRA Y UNE LO CORRECTO

Cada lugar tienen diferentes idiomas, une con lineas cada idioma con su correspondiente lugar:

Francés

Binario

GUARDAR

Y

Figura 81. Arrastra 'y Une Mundo Digital
Fuente: Autora

Botdn Limpiar: Este boton sirve para realizar una limpieza de la ventana ya
que al pulsarlo se limpia lo antes contestado.

Botdn Guardar: Para guardar la informacion que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Boton que nos permitird regresar a la ventana de Set de Preguntas,
Figura 79.
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VERDADERO O FALSO

Selecciona VERDADERO o FALSO
0s aparatos digitales necesitan cierta informacién indispensable para poder

Las computadoras son inteligentes porque pueden pensar por si solas \V} F

Figura 82. Actividad Verdadero o Falso Mundo Digital
Fuente: Autora

VERDADERO O FALSO

Selecciona VERDADERO o FALSO

Las computadoras son inteligentes porque pueden pensar por si solas \V}

Los aparatos digitales necesitan cierta informacién indispensable para poder funcionar |

GUARDAR

Figura 83. Verdadero o Falso Mundo Digital
Fuente: Autora

Botdn Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Boton que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas,
Figura 79.
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Completa los Espacios en Blanco

Los aparatos digitales, comprenden un lenguaje especial que se llama _
lor de un ap digital se llama _

GUARDAR

Figura 84. Actividad Arrastre y Complete Mundo Digital
Fuente: Autora

ARRASTREY COMPLETE

Completa los Espacios en Blanco

La dora es un

El conjunto de instrucciones que se guarda dentro del mi lor de un ap. digital se llama

Los aparatos digitales, comprenden un lenguaje especial que se llama

\; GUARDAR
®

Figura 85. Arrastre y Complete Mundo Digital
Fuente: Autora

Botdn Limpiar: Este boton sirve para realizar una limpieza de la ventana ya
que al pulsarlo se limpia lo antes contestado.

Botdn Guardar: Para guardar la informacion que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Boton que nos permitird regresar a la ventana de Set de Preguntas,

Figura 79.
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ENCUENTRA PALABRAS
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Figura 86. Actividad Encuentra Palabras Mundo Digital
Fuente: Autora

ENCUENTRA PALABRAS

CODIGO
DIGITAL
ENTRADA
SALIDA
RATON
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GUARDAR

Figura 87. Encuentra Palabras Mundo Digital
Fuente: Autora

Botdn Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Boton que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas,
Figura 79.
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DESENREDO

Desenreda, ordena y descubre la palabra oculta

RBOOT IMRPEOSRA
MIROCPROSACEDRO PEFIREIRCO

INTSRUICCNO COUMPATODRA

Figura 88. Actividad Desenredo Mundo Digital
Fuente: Autora

DESENREDO

Desenreda, ordena y descubre la palabra oculta

INEGNEIRO PROGARMACOIN
INGENIERO PROGRAMACION
PEFIREIRCO TCEALDO
PERIFERICO TECLADO
COUMPATODRA RBOOT
COMPUTADORA ROBOT

GUARDAR

Figura 89. Desenredo Mundo Digital
Fuente: Autora

Botdn Guardar: Para guardar la informacién que se haya contestado en esta
actividad.

Atras: Boton que nos permitira regresar a la ventana de Set de Preguntas,
Figura 79.
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3.4) ACTIVIDADES DEL MUNDO ROBOTICO

LAPILA
EL FOCO

MUNDO UERDE

MUNDO DIGITAL

Figura 90. Ventana Mundo Robético
Fuente: Autora

Al entrar en esta ventana se verd la interaccion de la Aplicacion Mdavil con el
Asistente Robdtico, es asi que al pulsar cada uno de los botones de esta ventana se

reproducird el audio correspondiente a esa historia en el Asistente Robotico.
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ASISTENTE ROBOTICO EDUCATIVO

Para encender el Asistente Robético Educativo se debe pulsar los dos interruptores
que se encuentra en la tapa trasera del asistente, ya que el 1 enciende a todo el

sistema y el 2 enciende a los motores

Figura 91. Pulsantes de Encendido del Asistente Robdtico
Fuente: Autora

En la figura 91 ademaés se indican con el nimero 3 los Jack en donde se debe cargar

las baterias.

Luego de encender al Asistente Robotico se escuchara un mensaje de bienvenida, el
cual debemos dejar de reproducir completamente,

Ahi nos encontramos con la primera pantalla del Asistente Robotico en donde se

debe seleccionar una de las 6rdenes que queremos que realice el Robot. Figura 92.
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BIENVENIDEP PEQUENE
CIENTIFICE

Selecciona un Boton

|

Figura 92. Primera Pantalla Asistente Robdtico
Fuente: Autora

Al pulsar sobre el recuadro MANOS nos dirigimos a la pantalla de la Figura 64, y
para que el robot nos diga que mano le tocamos, es necesario pulsar los sensores que

se encuentran en las manos del robot, figura 93

Mano Izgqguierda

Mano Derecha

Figura 93. Pantalla Manos del Robot
Fuente: Autora
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Figura 94. Sensores de las manos del Robot
Fuente: Autora

Con la flecha que se encuentra en la parte superior izquierda nos permite regresar a la

pantalla principal Figura 92.

Al pulsar sobre el recuadro PIES nos dirigimos a la pantalla de la figura 95, y en

ddnde nosotros le diremos al robot que se mueva para adelante o para atras.

Figura 95. Pantalla PIES del Robot
Fuente: Autora
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Al pulsar sobre el recuadro MUNDOS nos lleva a la pantalla de la figura 96

MUNDO ELECTRICO

MUNDO MAGNETICO |

Figura 96. Pantalla de Mundos
Fuente: Autora

Al pulsar el recuadro del MUNDO ELECTRICO nos encontramos con la pantalla de
la figura 97, al pulsar MUNDO MAGNETICO la pantalla de la figura 98, al pulsar

MUNDO VERDE la pantalla de la figura 99, al pulsar MUNDO DIGITAL la
pantalla de la figura 100.

Figura 97. Pantalla Mundo Eléctrico
Fuente: Autora
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IMANES UPOLOE -

TIPOS DE IMANES

Figura 98. Pantalla Mundo Magnético
Fuente: Autora

CONTAMINACION ENERGIAS

Figura 99. Pantalla Mundo Verde
Fuente: Autora
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APARATOS DIGITALES

|

LA COMPUTADORA PROGRAMAR

|
——————————————— ]

Figura 100. Pantalla Mundo Digital
Fuente: Autora

Al pulsar cada uno de los recuadros de las pantallas, se reproducen los audios que se
encuentran precargados en una memoria Micro SD Card y son leidos por un Micro

SD Card Adapter y reproducidos mediante un parlante
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MANUAL TECNICO

INTRODUCCION

Este documento estd dirigido para cualquier persona que tenga conocimientos en
programacion y electronica, para que pueda realizar mantenimiento o mejoras de los
dispositivos y herramientas utilizadas tanto para la aplicacion mavil androide y los

del asistente robotico educativo
Disefio y Construccion del Asistente Robdtico

Para realizar la implementacion del Asistente robotico se realiza el disefio en el
software Inventor de modelado en 3D, el cual consta de una pieza delantera, una
pieza posterior, dos brazos, dos manos y dos llantas, para poder acceder facilmente a

los dispositivos electronicos internos.

Figura 101. Modelo 3D
Fuente: Autora

Documento que se encuentra en el archivo Disefio.zip
Para la construcciéon e implementacion de la parte fisica del asistente robdtico se
utilizé la tecnologia de impresion en 3D, la misma que se realizd en la impresora en

3D de la Catedra Unesco de la Universidad.

Tabla 4. Elementos utilizados en la Impresion 3D
Fuente: Autora

Nombre Descripcion

PLA 3mm Material utilizado para la Impresion
3D

4 Tornillos de 3mm @ Para sostener la pantalla TFT a la

4 Tuercas para tornillo de 3mm | Impresion 3D

%)

3 Tornillos de 2mm @& Para asegurar la Tapa Posterior con
el cuerpo delantero del asistente
robdtico

4 Tornillos de 2mm @ Para sujetar los motores DC
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Posteriormente se realiz6 el ensamblaje de los dispositivos electrénicos, obteniendo
el prototipo final. Los dispositivos electronicos que se utilizaron en el ensamblaje

son:
Tabla 5. Componentes Electrdnicos
Fuente: Autora
Nombre Descripcion

-
v

Arduino Mega 2650

Pantalla Arduino 3.2" Lcd
Tft_320qvt 9341 + Shield Mega

Arduino Nano AT Mega 328

e Tl
A3 A4-AS AS A/

0 0 000

Memoria Micro Sdhc 4gb Samsung Evo
Clase 10

Modulo Bluetooth Hc-05 Arduino — Pic

VCC:36——BV +=GND :-
BT _BOARD V1.04 Vel
| 4=KEY #

Driver Para Motores L298 Arduino Puente
H
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Micro Motor 100 rpm +rueda + Sujetador

Micro SD Adapter

Parlante de 1W — 8Q

Sensores Fuerza Resistivos 5mm @

Baterias tipo Lipo de 7.4V y 300mAh

Ruedas Estabilizadoras
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El programa que contiene el Arduino Mega para poder manejar la pantalla TFT LCD
se encuentra en el archivo “pantallaydemas 1.ino”

El programa que permite la reproduccion del audio, ademéas de la conexion del
modulo bluetooth y que se cargara en el Arduino Uno se encuentra en el archivo

“audio.ino”.

En estos archivos ademéas se entendera y aprenderd la comunicacion 12C que se

realiza entre los dos Arduino.

Pasos para Ensamblar el Asistente Robdtico

1. Atornillar las dos ruedas estabilizadoras (se necesita poner dos para que el
robot tenga estabilidad)

2. Poner las llantas al eje del motor

3. Atornillar los brackets que sostienen a los Motores DC con tornillos 2mm &

Figura 102. Sujecion de las Ruedas y Llantas
Fuente: Autora

Figura 103. Ensamblaje de Llantas y Ruedas
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Fuente: Autora

4. Sujetar la pantalla con pernos 3mm @

Figura 104. Sujecion de la Pantalla
Fuente: Autora

5. Conectar los pines utilizados en el Arduino Mega 2560 con peinetas tipo L

Figura 105. Conexion Pines en Arduino Mega
Fuente: Autora

6. Conectar los pines requeridos del Arduino Nano

Figura 106. Conexion Pines Arduino Mega
Fuente: Autora
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7. Conectar el Micro SD Card Adapter al Arduino Nano

Figura 107. Conexién Audio
Fuente: Autora

8. Conexion del Controlador LM298 para los motores

Figura 108. Conexion Controlador Motores
Fuente: Autora

9. Conexion del Médulo Bluetooth
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Figura 109. Conexion Bluetooth
Fuente: Autora

10. Conexidn del Parlante a la tapa posterior

Figura 110. Instalacion Parlante
Fuente: Autora

11. Colocar la tapa posterior asegurando con tornillos 2mm @

Figura 111. Sujecion Tapa Posterior
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Fuente: Autora

Proceso de Ensamblaje

Para realizar el ensamblaje de todos los dispositivos electronicos dentro de la
impresion 3D lo primero que se debe realizar es la simulacion del disefio electronico

se efectud en el software Fritzing, lo cual se puede apreciar en la Figura 112

0000

00000800006000000

[000000200050000000000000000000]

=

e —

fritzing

Figura 112. Simulacién del Disefio Electrénico
Fuente: Autora

DISENO DEL PCB

Para el disefio de Printed Circuit Board (PCB, Tarjeta de Circuito Impreso) lo
primero que se debe hacer es el esquematico de circuito en donde van a estar
presentes cada uno de los modulos que se van a utilizar para saber cuales son las
conexiones apropiadas entre cada modulo para lo que se utilizd el software Altium
Designer para realizar el trazado de las pistas, en la Figura 113 se indica el disefio
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electrénico de todo el circuito, en las siguientes llustraciones se indicardn cada una

de las secciones de la placa.

POWERL PWM I
: H v AREF 2 — I"_‘\‘i)'
2] o o [l
G} GND [ T on WS [of S Ny
| 1 sy FWMIZ [ — T2
e o RESET | 1%, PWMI | — g 1
RESET B | pesrr PWMID [ — ] 2
: [RE] H
Pwng [T 3
PWME £
RI Aot
T e AD L1 WM LI
A Ll apo Pt 7 Jad— i
L — DT A1 WM B - T
AL A st e
R4 Anr——r| AR s L
[ LI v 14 TR
. [Ny - B
m,—éb ADS PWM2 e
P T [ T
AT Blam xn [l BT
4 ‘
AD 11 COMMS1 7
ADE 1 £ TX3 I
el o [ : o
SHL ADID 1X2 e Ve [ 10
= ADIL el 0 [ 1o P—
ADTS ADI12 X1 fai—F RXD :
ADI3 [ D
o ADI3 sDa o o
ADT b DA I T 2
2
o
c— T
[T
Lsl

Figura 113. Dlsefio del PCB
Fuente: Autora

Para la conexion de la Pantalla TFT al Arduino Mega se utiliza Mega Shield V1.1,
debido a que la Pantalla y Shield vienen con su propia placa electrénica no es
necesario disefiar la placa electronica para estos, 1o que permite que su ensamblaje

sea sencillo, en la Tabla 3, se indican los pines ocupados por el Mega Shield V1.1

Tabla 6. Pines ocupados por el Mega Shield V1.1
Fuente: Autora

Pines de Alimentacion Pines Digitales
2,3,4,56,7

VIN 22,23

GND 24, 25

GND 26, 27

5V 28, 29

3.3V 30, 31

32,33

Pines de Comunicacién 34,35

0 RX 36, 37

1TX 38, 39

50 MISO 40, 41

51 MOSI 42,43

52 SCK 44, 45

53CS 46, 47

48, 49
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Debido a que el Shield se conecta en los pines del protocolo Serial Peripheral
Interface (SPI, Interfaz de periféricos seriales), con lo cual se ocupan los pines
Master Output Slave Input (MOSI, Salidas de datos del Maestro y entrada de datos
del Esclavo), Master Input Slave Output (MISO, Salidas de datos del Esclavo y
entrada de datos del Maestro), Serial Clock (SCK, Reloj de entrada para el canal SPI)
Slave Select (CS, Esclavo Seleccionado para que SPI funcione), que son los mismos
que necesita la MicroSD Card Adapter, para reproducir el audio.wav, por lo que se
requiere de otro modulo Arduino en este caso se va a utilizar el Arduino Nano
AtMega 328, y para la comunicacion entre Arduino se utilizard el protocolo de
comunicacion Inter-Integrated Circuit (12C, Comunicacion Circuito Interintegrado),
mediante la conexidn de los pines Serial Data (SDA, Linea de Datos) y Serial Clock
(SCL, Linea de Reloj).

Tabla 7. Pines Ocupados en el Arduino Nano
Fuente: Autora

Pines Ocupados para AUDIO Pines de Comunicacion
4 X
9 RX
11 SDA
12 SCL
13 Pines de Alimentacion
VCC, GND

A continuacion, se indica la parte del PCB donde se indica la conexién del Audio
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PWM L1

Motores
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i LRZ
P 7 [ P 23805
- WG
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Figura 114. Disefio para Reproducir Audio
Fuente: Autora

Los motores se conectan mediante el controlador LM298, el mismo que ocupa los
pines digitales Pulse Width Modulation (PWM, Modulacion por ancho de pulso)
PWM8, PWM9, PWM10, PWM11, GND, VCC, como se muestra en la Figura 4.

PWM HI
8  AREF
arer AR08
: PWMI3
PWMI3 PWM 12 P4
™12 £
';&::}; 4 PWMII :
N PWMI0
PWMIO (=65 PWMO 2
AT PwMs ;
PWMS (i 4
Motores

Figura 115. Disefio para los Motores
Fuente: Autora
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Los sensores fuerza resistivo se conectan en los pines analégicos A0 y Al y se deben
conectar con un partidor de tension para obtener el valor real de la resistencia, en la
Figura 5 se indica el esquema de conexion, siendo los sensores fuerza resistivos los

representados por las resistencias R2 y R3

POWER|
VIN L[y
Hou
N GND O et
GND | = ] 6D
— RESET
R1
| S|
"2 Al L1
B2 ADO 1
— 4l 1= ADI
> AD2 £l
— f 4 AD3
ADA Sl
ADS & Sne
AD6 7] Ane
LU Sl AD7

Figura 116. Disefio para los Sensores Fuerza resistivos
Fuente: Autora
Desarrollo de la Aplicacion Movil Androide

Para el desarrollo del Software se utilizé el IDE Qt Creator ya que es un software
libre e incorpora el SDK de Ubuntu y nos permite crear Aplicaciones Convergentes y

Aplicaciones Moéviles Androide.

Para su instalacion se requiere ir a la pagina de descargas, y segun la version del

Ubuntu y del sistema operativo de la maquina
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C o @@ https, 1.qtio/download-open-source/#section-2 B - 9% Busca Lo @D

Products Find an Advisor Resources Customers Company Q @

Qt Online Installers

online installer is a srr

different Qt library

Qt Online Installer for Linux 64-bit (31 MB)
Qt Online Installer for Linux 32-bit (33 MB)
Qt Online Installer for macOS (12 MB)

Qt Online Installer for Windows (17 MB)  (info

Figura 117. Descarga de Ubuntu
Fuente: Autora

Para continuar con la instalacion se debe ajustar el permiso, ejecutar el instalador y
seguir las instrucciones para completar la instalacion se debe ejecutar el siguiente

comando:

chmod +x gt-opensource-linux-x64-5.7.0.run
Jqt-opensource-linux-x64-5.7.0.run

Para la instalacion de g++

Se debe ejecutar el siguiente comando:

sudo apt-get install build-essential

Para instalar los archivos runtime de la libreria de fuentes genéricas se debe ejecutar

el siguiente comando:
sudo apt-get install libfontconfigl

Para instalar el KIT de desarrollo de Software SDK, para la descarga del SDK es
recomendable que no se encuentre conectado debido a que las clases que lo
componen son muy pesadas, cuando ya se ha descargado, se debe escribir los

siguientes comandos:
sudo apt-get install synaptic
Para actualizar los ficheros de las fuentes de Internet escribimos el comando:
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sudo apt-get update

Para afiadir bibliotecas a Linux lo que permite que corran los programas de Qt se
debe escribir el comando:

sudo apt-get install "~Mibxcb.*" libx11-xcb-dev libglul-mesa-dev libxrender-dev
Para que el SDK sea ejecutable para los usuarios escribir el comando:

sudo -s chmod u+x gt-linux-opensource-5.0.2-x86_64-offline.run

Para instalar Qt SDK el siguiente comando:

sudo -s ./qgt-linux-opensource-5.0.2-x86_64-offline.run -style cleanlooks

El directorio para instalar es: /opt/QtSDK

Para poder ejecutar el SDK: sudo -s chmod -R 777 /opt/Qt5.0.2

Para evitar errores al momento de abrir Qt Creator el comando: sudo -s chmod -R

777 lhome/*"'nombre de usuario™/.config/QtProject

Se debe proceder a instalar el NDK para lo que se debe descargar, una vez
descargado se debe ejecutar el instalador para la instalacion de Qt, luego debe

seleccionar en la pantalla Seleccion de Componentes y dar clic en Siguiente
Luego se podra abrir Qt Creator y damos clic en Finalizar

Finalmente, en Qt Creator debemos dirigirnos a Herramientas> Opciones>
Devices> Androide agregamos Android NDK vy las rutas del SDK como se
aprecia en la Figura 17

101



§ QtCreator v jue 00:10 @

Options

‘Filter Devices

(@) Environment Devices ‘ Android ‘ QNX |

Text Editor JDK location: ‘lusrlliblivmliavafsforacle ‘ ‘ Browse...

% FakeVim Android SDK location: | /home/anita/Programas/Android-SDK || Browse... :

@ Help Android NDK location: ‘thnmelanitalegramasIandmid-ndl(-rllc ‘ ‘ Browse... :

C) G Found 10 toolchains for this NDK.
d Qt Quick Automatically create kits for Android tool chains
m Build & Run Qt versions for 3 architectures are missing.

To add the Qt versions, select Options > Build & Run > Qt Versions.
ﬁ Debugger
x Designer
[EH Analyzer
Version Control AVD Manager System/data partition size: | 1024 Mb |C\ ‘Start AVD Manager.._‘

AVD Name AVD Target CPU/ABI | Add. |
Code Pasting
/¥ Qbs

| Use Gradle instead of Ant

Ant executable: ‘tusrlhinlant ‘ ‘ Browse...

| Apply H Cancel H

Figura 118. Instalacién de los requerimientos necesarios
Fuente: Autora

Una vez instalados todos los requerimientos procedemos a realizar nuestro nuevo

proyecto

Figura 119. Creacion de un Nuevo Proyecto
Fuente: Autora
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Asistente_RoboticoAC - Qt Creator x

Choose a template:

Projects

Library

Non-Qt Project
Import Project
New to Qt? Files and Classes

Lear how to develop yg
own applications and ex|
Qt Creator.

Get Started Now,

A GtAccount

MR online Community

All Templates -

m, Qt Widgets Application

— " Creates a Qt application for the
Examples Application B G Console Application desktop. Includes a Qt Designer-

Qt Quick Application

Qt Quick Controls 2 Application
Qt Quick Controls Application Preselects a desktop Q for building loticoAC.pro
' Qt Canvas 3D Application the application if available.

based main window.

|Asistente_ReboticoAC.pro
Supported Platforms: Android

Device Desktop

3 Blogs
@ User Guide Cancel || Choos:
5 e - 1 Issues 2 Search Results 3 Application Output 4 Compile Output 5 Debugger Console % -

File Edit Build Debug Analyze Tools Window Help

A

Debug

Debug

Asistente _RoboticoAC - Qt Creator x

Qt Widgets Application « I

Class Information

Location
IZ Kits Specify basic information about the classes for which you want to generate skeleton source code files.
xamples
<% Details
Class name: MainWindow
Tutorials S

Base class: QMainWindow ~ | [ppoticoAC.pro
New to Qt? Header file: mainwindow.h \CrAsistente_RoboticoAC.pro
Learn how to dev| Source file: mainwindow.cpp
own applications |
Gt Creator Generate form: ¥

Form file:
Get Started -

mainwindow.ui

A Gt Account

M Online Commy <Back Cancel

N Blogs

@ User Guide

5 e - 1 Issues 2 SearchResults 3 Application Output 4 Compile Qutput 5 Debugger Console o

Figura 120. Seleccion de Dispositivos para el Proyecto

Fuente: Autora
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Actividades @ QtCreator v jue 00:14®

File Edit Build Debug Analyze Tools Window Help

Asistente_RoboticoAC - Qt Creatol x

O Widgets Applcation ~ [

) Project Management
Location
Examples Kits Add as a subproject to project:

et Add to version control: <None> = | Configure...

Tutorials 2 Summary

loboticoAC.pro
New to Qt? \C/Asistente_RoboticoAC.pro
dev|

Lean Files to be added in

QG /home/anita/Documentos/ProgramacionQt/Asistente RoboticoAAC:

4 Asistente_RoboticoAAC.pro
Get Starte: main.cpp
mainwindow.cpp

mainwindow.h
mainwindow.ui

L ot Account

MR online Commi < Back Finish Cancel

R Blogs

@ User Guide

) e - 1 Issues 2 Search Results 3 Application Qutput 4 Compile Output 5 Debugger Console  # =

En la parte superior izquierda podemos encontrar las cabeceras, las clases y
ambientes graficos del proyecto que hemos creado y que vamos agregando segun lo

que nuestro proyecto requiera.

Actividades ®§ QtCreator = jue 00:25®

Asistente_RoboticoAC - Qt Creator

File Edit Build Debug Analyze Tools Window Help
Projects 2T ® B0
= Asistente_RoboticoAC

|.# Asistente_RoboticoAC.pro
> Headers
» [ Sources
» [z Forms
» [& Resources
b [@ Other files

<no document>

pen

Figura 122. Headers, Sources y Forms del Proyecto
Fuente: Autora

DESARROLLO DE LA APLICACION MOVIL “AULA DE
CIENCIAS PARA NINOS”

Para iniciar con la aplicacion lo primero que se ha creado es la base de datos, la

misma que se guia en la base de datos de la seccion 3.
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La Base de Datos utilizada es

desde Qt Creator

“QSQLITE” que permite utilizar

acceder a Sqlite

using namespace stdj;

}

16 ¥ BasedeDatos::BasedeDatos()
1 {

bool BasedeDatos::conectar()

bool resul=false;

QString nombre="Data.bin"j;
db=QSqlDatabase: :addDatabase ("QSQLITE");
db.setDatabaseName (nombre) ;
if(db.open())

{
resul=true;
1
2 else{
26 resul=false;
27 }
2 return resul;
2 }
bool BasedeDatos::desconectar()
{
db.close();
return true;
}

27 ¥ void BasedeDatos::CrearBase()

{

conectar();

Creacion de las Tablas

Figura 123. Creacidn de la Base de Datos

Fuente: Autora

basededatos.cpp* BasedeDatos::CrearBase(): void
¥ bool BasedeDatos::desconectar ()
db.close();
return true;
}
¥ void BasedeDatos::CrearBase()

Figura 124. Creacion

Fuente: Autora T

{

conectar();

//CREACION BASE DE DATOS DOCENTE
QSqlQuery crearTablas;
QString tabla_docente="CREATE TABLE IF NOT EXISTS DOCENTE"

e
"DOC_CODIGO INTEGER PRIMARY KEY AUTOINCREMENT, "
"DOC_NOMBRE VARCHAR NOT NULL, "

"DOC_APELLIDO VARCHAR NOT NULL, "

"DOC_CORREO VARCHAR NOT NULL, "

"DOC_USUARIO VARCHAR NOT NULL, "

"DOC_CONTRASENA VARCHAR NOT NULL"

nyns

crearTablas.prepare(tabla_docente);
if(crearTablas.exec())

qDebug()<<"Creacion tabla DOCENTE";

else

qDebug()<<"Error al crear tabla DOCENTE:'"<<crearTablas.lastError();

else

qDebug()<<"Error al crear tabla DOCENTE:"<<crearTablas.lastError();

sedeDatos::CrearB
qDebug() <<"Creacion tabla DOCENTE";

//CREACION BASE DE DATOS NINO
Qstring tabla_nino="CREATE TABLE IF NOT EXISTS NINO"

"NIN_CODIGO INTEGER PRIMARY KEY AUTOINCREMENT, "
"NIN_ESTADO NUMERICO(1) NOT NULL DEFAULT ©, "
"NIN_NOMBRE VARCHAR NOT NULL, "

"NIN_APELLIDO VARCHAR NOT NULL, "

"NIN_EDAD NUMERICO(2) NOT NULL, "

"NIN_ESCUELA VARCHAR NOT NULL, "

"NIN_GRUPO VARCHAR NOT NULL "

s

crearTablas.prepare (tabla_nino);
if(crearTablas.exec())

qDebug() <<"Creacion tabla NINO";

else

qDebug() <<"Error al crear tabla NINO:" <<crearTablas.lastError();

de la Tabla Docente



Figura 125. Creacion de la Tabla Nifio

Fuente: Autora

85 //CREACTON BASE DE DATOS BANCO DE PREGUNTAS

6 Qstring banco_preguntas="CREATE TABLE IF NOT EXISTS PREGUNTAS'"
57 e

"PREG_CODIGO INTEGER PRIMARY KEY AUTOINCREMENT,
"PREG_PREGUNTA VARCHAR NOT NULL, "
"PREG_RESPUESTA VARCHAR NOT NULL, "
"PREG_TIPO_PREGUNTA VARCHAR NOT NULL, "
"PREG_MUNDO VARCHAR NOT NULL, "
"PREG_IMAGEN VARCHAR, "

"PREG_ESTADO NUMERICO(1) NOT NULL "

s nyny

97 crearTablas.prepare(banco_preguntas) ;
8 v if(crearTablas.exec())

qDebug() <<"Creacion tabla PREG";
else

aDebug() <¢<"Error al crear tabla PREG:" <¢crearTablas.lastError();

//CREACION BASE DE DATOS RESPUESTAS
Qstring respuesta="CREATE TABLE IF NOT EXISTS RESPUESTAS"
wen
"RESP_CODIGO INTEGER PRIMARY KEY AUTOINCREMENT, "
"RESP_DETALLE VARCHAR(58), "
"RESP_PREG_CODIGO INTEGER NOT NULL, "
"FOREIGN KEY (RESP_PREG_CODIGO) REFERENCES PREGUNTAS(PREG_CODIGO) "

nyny

crearTablas. prepare(respuesta)
if(crearTablas.exec())
T

Figura 126. Creacion de las Tablas Preguntas y Respuestas

Fuente: Autora

//CREACION BASE DE DATOS SESION
QString sesion="CREATE TABLE IF NOT EXISTS SESION"
wew
"SES_CODIGO INTEGER PRIMARY KEY AUTOINCREMENT, "
"SES_FECHA VARCHAR NOT NULL, "
"SES_DOC_CODIGO INTEGER NOT NULL, "
"SES_NIN_CODIGO INTEGER NOT NULL, "
"FOREIGN KEY (SES_DOC_CODIGO) REFERENCES DOCENTE(DOC_CODIGO), "
"FOREIGN KEY (SES_NIN_CODIGO) REFERENCES NINO(NIN_CODIGO)"
")

crearTablas.prepare(sesion);
if(crearTablas.exec())
{

qDebug() <<"Creacion tabla SESION";
}

else

qDebug() <<"Error al crear tabla SESION:" <<crearTablas.lastError();

//CREACION BASE DE DATOS SESTON_BANCO (intermedia)
Qstring sesion_banco="CREATE TABLE IF NOT EXISTS SESION_BANCO"

e

"SBAN_CODIGO INTEGER PRIMARY KEY AUTOINCREMENT, "

"SBAN_SES_CODIGO INTEGER NOT NULL, "
152 "SBAN_RESP_CODIGO INTEGER NOT NULL, "
"FOREIGN KEY(SBAN_SES_CODIGO) REFERENCES SESION(SES_CODIGO), "
"FOREIGN KEY (SBAN_RESP_CODIGO) REFERENCES RESPUESTAS(RESP_CODIGO)"
g

crearTablas.prepare(sesion_banco);
if(crearTablas.exec())
159 1




Figura 127. Creacion de las Tablas Sesion y Sesion Banco

Fuente: Autora

292}
294 ¥ bool BasedeDatos::selectPreguntal(QString pregunta, QString imagen)
295 {
2! QsqlQuery sql;
297 QString data = "SELECT PREG_CODIGO FROM PREGUNTAS "
2 "WHERE PREG_PREGUNTA LIKE '"+pregunta+"' "
"AND PREG_IMAGEN LIKE '“+imagen+"'";
sql.prepare(data);
i1~ if(sql.exec()){
2~ while(sql.next()){

qDebug()<<"ok"<<sql.value(B) . tostring();

return true;
- else{
qDebug()<<"Error en la Sentencia"<<endl;

return false;

¥

2 ¥ QStringlist BasedeDatos::nombre_nino(QString idDocente)
{

4 gDebug()<<"I: "<<idDocente;

conectar();

Qstringlist res;

QsqlQuery sql;

Qstring data = "SELECT NIN_NOMBRE, NIN_APELLIDO "
"FROM NINO, DOCENTE, SESION "
"WHERE NIN_CODIGO = SES_NIN_CODIGO "

1 "AND DOC_CODIGO = SES_DOC_CODIGO "

2 "AND DOC_CODIGO = '"+idDocente+"' "

"GROUP BY NIN_NOMBRE, NIN_APELLIDO ";

4 sql.prepare(data);
325 ¥ if(sal.exec(){

Figura 128. Método para llamar las preguntas ingresadas en la base

Fuente: Autora

edeDatos::CrearBa:

274 ¥ bool BasedeDatos::ingBANCO_PREGUNTAS_Auto()
375 {

conectar();
bool resul=false;
QsqlQuery insertPregunta;
gDebug() << "Ingreso a las preguntas" << endl;
//PREGUNTAS DE UNIR CON LINEAS (1)
381 QString insert="INSERT INTO PREGUNTAS ( PREG_PREGUNTA, PREG_RESPUESTA, PREG_TIPO_PREGUNTA, PREG_MUNDO, PREG_IN
382 Qstring selectInsert = "SELECT * "
"FROM PREGUNTAS "
384 "WHERE PREG_PREGUNTA like 'TOMAS ALVA EDISON' ";
insertPregunta.prepare(selectInsert);
insertPregunta.exec();
int i o= 8;
- while (insertPregunta.next()) {
qes 3
hd if (i o) {
1 insertPregunta.prepare(insert);
392 ¥ if(insertPregunta.exec()){
3 qDebug() << "Ingreso exitoso" << endl;
394 ¥ }else{
qDebug () <<"Error"<< insertPregunta.lastError();

397 }
- else {
qDebug() << "La pregunta ya esta ingresada" << endl;

Figura 129. Creacién de una nueva pregunta

Fuente: Autora
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Programacién Pantallas de Inicio de Sesion, Registro de Estudiantes, Docentes y

Reportes

v eomm < [ 4 % <Select Symbol> 4 # Line1d,Colbl -
|24 main.cpp = #include "pconfp.h" =
[e4 mainwindow.cpp #include "ui_pconfp.h"
[c4 obcomunicacion.cpp #include "piniprof.h"
#include <QDesktopWidget>
—pTETrD | #include "pregistroal.h"
P #include "basededatos.h"
8 pprorpp Finclude <Qcombatons
- #include <QPrinter>
&5 pinsL.cpp #include <QPdfwriter>
o4 pins2.cpp #include <QPainter>
ey pins3.cpp #include <QTextDocument>
[e4 pinsd.cpp #include <QDateTime>
|4 pins5.cpp
[e4 pmdaca.cpp 14
oy pmdeda.cpp PCONFP: : PCONFP (QWidget xparent)
o) pmdrac.cpp Quidget(parent),
< ui(new Ui::PCONFP)
[e4 pmdred.cpp :
s pmdrsl.cpp QDesktopWidget d = Qapplication::desktop();
|24 pmdrucl.cpp int w = d->width();
[e4 pmdrvof.cpp int h = d->height();
[e4 pmdsla.cpp QPalette palette;
e pmdu(la.(pp palette.setBrush(this->backgroundRole(), QBrush(QImage(":imagenes/imagenes/fondo3-01.png").scaled(w,h, Qt::Ignc
|2y pmdvofa.cpp this->setPalette(palette);
c & pmeaca.cpp ui->setupUi (this);
l:l & pmeedacpp base->conectar(); )
5 // base->listarNinos(ui->tableWidget);
[+ pmerac.cpp o )
e " selecciono=false;
[ pmered.cpp
&4 pmersl.cpp base->desconectar():
e pmerucl.cpp offset=6;
e pmervof.cpp this->total=e;
[c4 pmesla.cpp base->conectar();
| nmeicla ron E total=base->contarPaginas(QString: :number (this->cod prof) ,ui->GRUPO->currentText() ui->lineEdit->text()); £
4 »

= _ 1 Issues 2 Search Results
Figura 130. Pantalla Reportes de Estudiantes
Fuente: Autora

3 Application Output 4 Compile Output 5 Debugger Console & -
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led main.cpp =
ey mainwindow.cpp

ey obcomunicacion.cpp

le4 pconfp.cpp
B pinialum.cpp

ee———1

le4 pinsl.cpp
led pins2.cpp
[e4 pins3.cpp
[e4 pins4.cpp
pins5.cpp
pmdaca.cpp
pmdeda.cpp
pmdrac.cpp
pmdred.cpp
pmdrsl.cpp
pmdrucl.cpp
pmdrvof.cpp
pmdsla.cpp
pmducla.cpp
pmdvofa.cpp
pmeaca.cpp
pmeeda.cpp
pmerac.cpp
pmered.cpp
pmersl.cpp
pmerucl.cpp
pmervof.cpp
pmesla.cpp

nmeiicla ron

=,

Debug

| 2
[~

<

PEPrPRRRERERROEEEEE

=l

3 @ Q@

mainwindow.cpp
obcomunicacion.cpp
pconfp.cpp
pinialum.cpp
piniprof.cpp
pins0.cpp
pinsl.cpp
pins2.cpp
pins3.cpp
pinsd.cpp
pins5.cpp
pmdaca.cpp
pmdeda.cpp
[e4 prdrac.cpp
ey prdred.cpp
pmdrsl.cpp
pmdrucl.cpp
pmdrvof.cpp
pmdsla.cpp
pmducla.cpp
pmdvofa.cpp
pmeaca.cpp
pmeeda.cpp
pmerac.cpp
pmered.cpp
pmerslL.cpp
pmerucl.cpp
pmervof.cpp
pmesla.cpp

nmeticla con

"

Debug

PrrrrEE e EE

2.

Debug

| 2
[
<

PEERERRREREEE

=

3P @@

[ .

main.cpp =

— 1 Issues 2 Search Results 3 Application Output 4 Compile Output 5 Debugger Console ¢ =

B pinialum.cpp % PlIniAlum::pasarCodigos(int, int): void +| # Line: 18, Col: 30
#include "dialog.h" =
#include "piniprof.h"

#include "pconfp.h"

~ void PIniAlum::pasarCodigos(int cod_pro, int cod_nin)

{
this->cod_prof =
this->cod_nino =

cod_pro;
cod_nin;

1

¥ void

{

PIniAlum::pasarsession(int cod_ses)

this->cod_sesion = cod_ses;

¥

PIniAlum: :PIniAlum(QWidget *parent)
Qwidget (parent),
ui(new Ui::PIniAlum)

QDesktopWidget *d = QApplication::desktop();

int w = d->width();

int h = d->height();

QPalette palette;

palette.setBrush(this->backgroundRole(), QBrush(QImage(":imagenes/imagenes/fondo3-81.png").scaled(w,h, Qt::Ignd
this->setPalette(palette);

ui->setupUi(this);

BasedeDatos *base = new BasedeDatos;

base->conectar () ;

offset=0;

this->total=0;

total=base->contarPaginas(QString: :number (this->cod_prof) ,ui->Datos->currentText(),ui->lineEdit->text());

int residuo=total/18;

residuo=residuo*1@;

int paginas=total/le; -

2 Search Results 5 Debugger Console = o

3 Application Qutput 4 Compile Output

Figura 131. Pantalla Inicio de Sesion Docente
Fuente: Autora

<Select Symbol> ¢ # Line:1,Col:1
¥ E

~ void PIniProf::on_Adelante_clicked ()

{
BasedeDatos *base = new BasedeDatos;
- if (ui->1n_usuario->text().compare("") == @ && ui->Lln_contrasena->text().compare("") == 8 ) {
QMessageBox: iwarning(this, ";Error!","Debe llenar todos los campos solicitados");
}
= else if (base->selectLogin(ui->ln_usuario->text(), wi->ln_contrasena->text())){
//  socket—>write("a");
PIniAlum #pinialum = new PIniAlum;
pinialum->socket=socket;
this->profesor = base->codigo_docente;
pinialum->pasarCodigos(this->profesor,8);
pinialum->showFullScreen();
this->close();
}
- else {
QMessageBox: :warning(this, ";Error!", "verifica tu usuario/contrasefia e intentalo de nuevo :)");
}
}

~ void PIniProf::on_btCreate clicked()

PRegistroProf *pregistroprof=new PRegistroProf;
pregistroprof->socket=socket;
pregistroprof->showFullscreen();

this->close();

1

~ void PIniProf::on_salir_clicked()
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pregistroal.cpp - Asistente_RoboticoAC - Qt Creator x

Projects 2T B+ O X B pregistroal.cpp* 2% PREGISTROAL::on_ln_profesor_clicked(): void +| # Line: 57, Col: 34 B+

[e4 pmundiga.cpp = { =

[y pmuneleca.cpp PREGISTROAL *pregistroal=new PREGISTROAL;

& pmunmaga.cpp pregistroal->showFullScreen();

& pmunrab.cpp , this->close();

|4 pmunvera.cpp

[z pmvaca.cpp ~ void PREGISTROAL::on_Registro_clicked()

[y pmveda.cpp

le4 pmvrac.cpp BasedeDatos *base = new BasedeDatos;
W [e4 pmvred.cpp base->conectar();

e pmvrsl.cpp base->ingNINO (ui->1n_nombre->text(), ui->1ln_apellido->text(), ui->ln_edad->text(), ui->ln_escuela->text(), ui->1
Debug e pmvrucl.cpp PIniAlum *pinialum=new PIniAlum;

e pmvrvof.cpp pinialum->showFullscreen();

E] pmvsta.(pp this->close();

1

e pmvucla.cpp

ks pmvvofa.cpp ¥ void PREGISTROAL::on_ln_profesor_clicked()

les ppac.cpp
e+ pprsl.cpp pregninpro *pinsl=new pregninpro;
ppucl.cpp pinsl->setModal(true);
P preaistroal.con 1 pinsl->pasoProfesor(ui->1n_profesor);
ey pregistroprof.cpp 57 pinsl->setFixedsize(500,600);
& pregninpro.cpp pinsi->exec();
& preportactcpp // this—>close();
[y psalir.cpp ¥
e psalirs.cpp ~ void PREGISTROAL::on_ln_nombre_textEdited(const QString &argl)
[e4 pselecmundoa.cpp {
Debug =4 pslm.cpp ui->ln_nombre->setText(argl.toUpper());
|e4 webservices.cpp 1
» (4 Forms
» [& Resources ¥ void PREGISTROAL::on_ln_apellido_textEdited(const QString &argl)
» [ Other files
E ui->1n_apellido->setText(argl.toUpper()); ~
» | »
2 e - _ 1 Issues 2 Search Results 3 Application Output 4 Compile Output 5 Debugger Console  * &

Figura 132. Pantalla de Registro de Alumnos
Fuente: Autora

B pregistroprof.cpp
[e4 pmundiga.cpp = =
[y pmuneleca.cpp
le4 pmunmaga.cpp
le4 pmunrob.cpp

le4 pmunvera.cpp

~ void PRegistroProf::on_Atras_clicked()

PIniProf *piniprof=new PIniProf;
e pmvaca.cpp piniprof->socket=socket;
e pmveda.cpp piniprof->showFullscreen();
o< pmvrac.cpp this->close();

- [c4 pmvred.cpp }

L [e4 pmvrsl.cpp ¥ void PRegistroProf::on_Registro_clicked()

Debug [z pmvrucl.cpp {
& pmvrvof.cpp BasedeDatos *base = new BasedeDatos;
@ pmvsla.cpp base->conectar ()3
@ pmvuda.cpp - if (ui->ln_nombre->text().compare("") == @ || ui->ln_apellido->text().compare("") == ® || ui->ln_correo->text()

N QMessageBox: :warning(this, ";Error!","Debe llenar todos los campos solicitados");

ks pmvvofa.cpp PRegistroPraf *pregis=new PRegistroProf;
les ppac.cpp pregis->showFullscreen();
k=4 pprsL.cpp this->close();
ks ppucl.epp 3
|4 pregistroal.cpp
B preqistroprof.cpp v else{

e2 pregninpro.cpp base->ingDOCENTE (ui->1n_nombre->text(), ui->1n_apellido->text(), ui->1n_correo->text(), ui->ln_usuario->texi

& preportact.cpp QMessageBox msBox;
msBox.setText("Docente Ingresado");

e psalir.cpp msBox.exec () ;
ey psalirs.cpp 3
k2 pselecmundoa.cpp base->desconectar();
e+ pslm.cpp PIniProf *piniprof=new PIniProf;
[e4 webservices.cpp piniprof->socket=socket;
» B4 Forms piniprof->showFullScreen();
» [&@ Resources this->close();
» [@ Other files ¥
y |4 »
1 Issues 2 Search Results 3 Application Output 4 Compile Output 5 Debugger Console  # &

Figura 133. Pantalla de Registro de Docentes
Fuente: Autora

Pantallas de Programacion de las Actividades por Mundos

Para nombrar a cada una de estas pantallas se nombra de la siguiente manera:

P: Pantalla
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M: Mundo

D, E, M, V: Digital, Eléctrico, Magnético, Verde
ACA: Arrastre y Complete
EDA: Enreda Desenreda
SLA: Sopa de Letras o Encuentra palabras
UCLA: Unir con Lineas o Arrastre y Una
VOFA: Verdadero o Falso

Como se indica en la Figura 37 en la parte izquierda, las clases que se encuentran con

el recuadro rojo

Actividades # QtCreator v jue 00:45@
pmdaca.cpp - Asistente_RoboticoAC - Qt Creator X
File Edit Build Debug Analyze Tools Window Help
Projects T @B @ < B pmdaca.cpp i <Select Symbol> ¢ # Line:1, Col:1 B
B pmdaca.cpp E 1 #include "pmdaca.h" E
[e4 pmdeda.cpp #include "ui_pmdaca.h"
[e4 pmdrac.cpp #include <QDesktopWidget>
o2 pmdred.cpp #include "pmundiga.h"
o2 pmdrsLcpp #include <QMessageBox>
o2 pmdrucl.cpp a'!nc'Lude <jostream>
#include "pmdrac.h"
ey pmdrvof.cpp
e pmdsla.cpp ¥ static QLabel =createDraglabel(const QString &text, QWidget *parent)
[e4 pmducla.cpp I
le4 pmdvofa.cpp Label *label=new QLabel (text, parent);
Q Q s P 3
e+ pmeaca.cpp label->setAutoFillBackground(true);
[c4 pmeeda.cpp label->setFrameShape (QFrame: :Panel);
o4 pmerac.cpp label->setFrameshadow(QFrame: :Raised);
& pmered.cpp return label;
[e4 pmersl.cpp ¥
= pmeruclpp static QString hotSpotMimeDataKe: return QstringLiteral("application/x-hotspot");
& pmervof.cpp t Q s P y () {return Q 3 ("app / pot");}
= pmesla.cpp PMDACA: : PUDACA (QWidget *parent) :
24 pmeucla.cpp Quidget(parent),
e+ pmevofa.cpp < ui(new Ui::PMDACA)
[e4 pmmaca.cpp {
e pmmeda.cpp QStringlist resp=base->selectPregunta("MUNDO DIGITAL","COMPLETE ¥ ARRASTRE");
e pmmrac.cpp int x=450;
) pmmred.cpp int y=130;
& pmmrp[""f"pp - for (int 1 = @ 1 < resp.length(); i++) {
e pmmrsL.cpp Qstringlist dato = Qstring(resp[i]).split("+");
e+ pmmrucl.cpp id_preg.append (Qstring(dato[e])) ;
[e4 pmmrvof.cpp pregunta.append(QString(dato[1]));
[e4 pmmsla.cpp respuestas.append(Qstring(dato[2]));
[ pmmucla.cpp }
|e._nmundina con b
~ _ o ~

3 (] G (il 1 Issues 2 Sear(Results 3 AppLicaticn.O:Jt[;ut 4 C.o.n;pi[e Outpu 5 Debugger Console # -
Figura 134. Pantallas de las Actividades por Mundos
Fuente: Autora

Para crear los métodos y variables globales que se utilizaran en cada una de las
clases, trabajamos en las cabeceras o Headders (archivos.h), como se indica en las
Figuras 135y 136
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b h - Asi; i - Qt Creator x

<Select Symbol> + # Line:1,Col: 1

~ [ Asistente_RoboticoAC int codigo_nino,codigo_docente; -
[.= Asistente_RoboticoAC.pro BasedeDatos();
Headers QsqlDatabase db;
@ basededatos.h bool conectar();

bool desconectar();

&) conexionbth void CrearBase();
[n) generadorsl.h
o) mainwindow.h bool selectlogin(QString usua, QString pass);
|1 obcomunicacion.h bool selectlLoginNino(QString nombre, QString pass);
].! [n] pconfp.h bool listarDatos(QTableWwidget xtable);
1 pinialum.h QString contrasena_Profesor (QString usua);
Debug ] piniprof.h QStringlist selectPregunta(QString mundo, QString tipo);
}‘ ] pinsO.h QStringlList selectPreguntaIma(QString munde, Q5tring tipo);
Bl pinslh bool selectPreguntaI(Qstring mundo, Qstring tipo);
B = insZ-h Qstring nombre_Profesor(QString codigo_pro);
) u) pi o QStringlist nombre_nino(QString idDocente)
L] p!ns - oid buscarEdad(QTableWidget =table, QString edad);
L] p!ns4.h Qstring buscarNombreN(Qstring codigo_nino);
[n] pins5.h updateNino();
[n] pmdaca.h update_nino_seleccionado(QString codigo);
[n| pmdeda.h update_nino_sel_coop(Qstring codigo);
[n] pmdrac.h updatePsicologo();
] pmdred.h update_profesor_seleccionado(QString codigo);
] pmdrsLh ingNINO(QString nombre, QString apellido, QString edad, QString escuela, QString profesor, QString grupo);
& mdru(‘Lh ingDOCENTE(QString nombre, QString apellido, QString correo, QSstring usuario, QString con);
i} p g f‘h ingBANCO_PREGUNTAS_Auto() ;
i pmdrvor. ingBANCO_PREGUNTAS(QString pregunta, QString respuesta, QString tipo_pregunta, QString mundo, QString estac
[nj pmdsla.h ingSESION(QString fecha, QString num_sesion);
[n) pmducla.h ingBAN_SESION(QString ban_cali);
[n) pmdvofa.h sacarCali(QString nombre_nina(), QString tipo_pregunta);
[nl pmeaca.h bool listarNinos(QTableWidget *tab);
s pmeeda.h bool listarDocente(QTableWidget =tab);
void DocenteAdmin();
(] pmerach 1 }
& zmprpdh ~ Qstringlist imagen(QString mundo, QString tipe, int limit); -

2 Search Results

to locate 1 Issues 3 Application Output 4 Compile Output 5 Debugger Console

Figura 135. Creacion de Métodos
Fuente: Autora

Projects 3T @B ( B pmdaca.h +| x| <Select Symbol> $ # Line:1,Col:1

~ [ Asistente_RoboticoAC e e
[ = Asistente_RoboticoAC.pro public:
Welcame: ~ [ Headers int cod_sesion;
basededatos.h QstringlList cod_repuestas;

Qstringlist datoPuntaje = {"Correcto","Incorrecto","NoCompleto"};
BasedeDatos *base= new BasedeDatos();

explicit PMDACA(QWidget *parent = 0);

mainwindow.h d pasarSesion(int codigo);

obcomunicacion.h d cargarDatos();

peonfp.h QBluetoothSocket *socket;

pinialum.h ~PMDACA() ;

piniprof.h
pinsQ.h
pinsl.h
pins2.h
pins3.h
pins4.h
pins5.h
pmdaca.n

conexionbt.h
generadorsl.h

W

Debug

y

Projects

@

private slots:
d on_Atras_clicked();

void on_Guardar_clicked();

(e e e e e R e e EANE A E S

void on_ln_R1_textChanged(const QString &argl);

[1]
(1) pmdeda.h oid on_ln_R2_textChanged(const QString &argl);
[n) pmdrach
|n| pmdred.h void on_ln_R3_textChanged(const QString &argl);
[n] pmdrsLh
i) pmdructh void on_pushButton_2_clicked();
[w] pmdrvofh brivate:
- [s] pmdsla.h Ui::PMDACA *uij
R s} pmducla.h int epcionl = 83
[n] pmdvofa.h int opcion2 = @;
’ [n] pmeaca.h int opcion3 = @;
[n] pmeeda.h
] pmerach int respuestal = 0

- int respuesta2 = 0;
int respuesta3 = 0:
1 Issues 2 Search Results 3 Application Output 4 Compile Output

[w1_pmarad h

5 Debugger Console % -

Figura 136. Creacién de Métodos y Variables Globales
Fuente: Autora
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Actividades ® QtCreator v jue 01:17e

conexionbt.ui - Asistente_RoboticoAC - Qt Creator x

File Edit Build Debug Analyze Tools Window Help
conexionbt.ui + BRERBNENI

 Dbject

_ :: ConexionBT ]

Clas*
M Layouts

= Vertical Layout ~ 8 gridLayout.2 =
orizo. Layout ~ [} horizontalLayout_2 ]
o binCerrar =R
rid Layout = horizontalSpacer_3 g ¢
orm Layout horizontalSpacer_4 g ¢
= e ! = verticall avout 3 =20
[ped) Horizo...Spacer L -~ — - |
E Vertical Spacer ConexionBT : QWidget
v Buttons
Prope: Value =
- [o] Push Button - —
(1 Tool Button objectName ConexionBT

@ Radio Button
B Check Box
© Comma...utton

windowModality NonModal

o . enabled v
“x| Dialog...on Box
~ geomet: 0, 0), 100...
[~ Item Vi..-Based) i & .o
List View
QE ) BUSCAR CONECTAR
=SB Tree View Width 1000
gl 5] Table View Height 700
— -
Column View - sizePolicy [Preferred, ...

Item Wi...-Based)
[ List Widget
] Tree Widget
5] Table widget

Horizontal Po... Preferred

Vertical Policy Preferred
Horizontal St.. 0
Vertical Stretch 0

El ) - ST »

3 [~} G = 1 Issues 2 Search Results 3 Application Output 4 Compile Output 5 Debugger Console =

Figura 137. Pantalla Ambiente Grafico
Fuente: Autora

En lo que se refiere al ambiente grafico lo encontramos en los Forms (archivos.ui) un
ejemplo de esto se encuentra en la figura 137 ya que como se puede ver en la parte
izquierda tiene los menus de elementos disponibles para realizar el disefio de
nuestras ventanas con el recuadro rojo, en la parte derecha se encuentran los
elementos que estamos utilizando en el orden que hayamos seleccionado con el

recuadro amarillo.

Para compilar el proyecto nos dirigimos a la parte inferior izquierda en el icono de la
computadora sefialado con el recuadro de color verde como se indica en la figura 40
si queremos compilar en Desktop y le damos clic en Compilar en el icono del

recuadro azul

Ahora para compilar en Androide debemos escoger la opcion Android for Armebi-
V7A (GCC 4.9, Qt 5.8.0) y nos aparecera el icono de un movil encerrado en el
recuadro de color verde posteriormente le damos clic en Compilar en el icono del

recuadro azul como se indica en la figura 138
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Actividades ® QtCreator v jue 01:23 @

conexionbt.ui - Asistente_RoboticoAC - Qt Creator X

File Edit Build Debug Analyze Tools Window Help
s BRERBNEMIE @M

conexionbt.ui
- Layouts
=5 Vertical Layout

" “|Object Clas*
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Figura 138. Seleccion de Dispositivo para Compilar
Fuente: Autora

Debido a que se tienen 20 pantallas de la programacién de las actividades se ha
representado con algunas figuras 134, 135 y 137 en la parte izquierda podemos
encontrar todos los headers, clases y forms de estas pantallas, para entender mejor

esta programacion la podemos encontrar en el archivo Asistente_RoboticoAC.zip
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