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RESUMEN

Aunque el pensamiento computacional se identifica como una competencia clave en la educacion de
los jovenes y nifos, el abordaje de la misma en espacios periurbanos o rurales carentes de recursos
tecnologicos asequibles sigue siendo un reto educacional, por lo que este trabajo se propone analizar la
utilizacion del Code & Go Robot Mouse como una herramienta tangible, accesible y de bajo coste con
la que poder implementar el pensamiento computacional, y asi fortalecer habilidades cognitivas en
estudiantes de 6 a 10 afios. La investigacion se llevd a cabo bajo un enfoque cualitativo y descriptivo,
mediante la sistematizacion de una experiencia educativa aplicada a 20 estudiantes durante 10 sesiones
de 45 minutos cada una. Las actividades se implementaron y se desarrollaron en 5 fases progresivas:
exploracion, secuenciacion, resolucion de problemas, depuracion y finalmente técnica de consolidacion.
Para la recoleccion de informacion se utilizd observacion directa, rubrica de evaluacion, registros
fotograficos y audiovisuales, asi como una bitacora de campo. Los resultados pusieron de manifiesto la
mejora en la organizacion de instrucciones, la orientacion espacial, la anticipacion de resultados, la
identificacion y correccion de errores, la atencion sostenida y el trabajo colaborativo. En conclusion, la
programacion tangible resulta ser una alternativa inclusiva y adecuada para implementar el pensamiento
computacional en educacion inicial y basica, principalmente en contextos limitados en cuanto a
tecnologia.

Palabras clave: pensamiento computacional, robética educativa, programacion tangible, habilidades
cognitivas, educacion basica.
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The Use of the Code & Go Robot Mouse as a Teaching Tool for the
Development of Computational Thinking and Cognitive SKkills in Childhood

ABSTRACT

Although computational thinking is recognized as a key skill in the education of young people and
children, addressing it in peri-urban or rural areas lacking affordable technological resources remains
an educational challenge. Therefore, this study aims to analyze the use of the Code & Go Robot Mouse
as a tangible, accessible, and low-cost tool for implementing computational thinking, and thereby
strengthen cognitive skills in students aged 6 to 10. The research was conducted using a qualitative and
descriptive approach, through the systematization of an educational experience applied to 20 students
over 10 sessions of 45 minutes each. The activities were implemented and developed in five progressive
phases: exploration, sequencing, problem-solving, debugging, and finally, consolidation. Data
collection methods included direct observation, an evaluation rubric, photographic and audiovisual
records, as well as a field journal. The results demonstrated improvements in the organization of
instructions, spatial orientation, anticipation of results, identification and correction of errors, sustained
attention, and collaborative work. In conclusion, tangible programming proves to be an inclusive and
appropriate alternative for implementing computational thinking in early childhood and elementary

education, particularly in contexts with limited access to technology.

Keywords: computational thinking, educational robotics, tangible programming, cognitive skills, basic

education.
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INTRODUCCION

El pensamiento computacional (PC) ha sido reconocido como una competencia clave para el ciudadano
del siglo XXI. Desde la marcada formulacion que hace Wing (2006), también definido como un proceso
de caracter cognitivo para resolver problemas donde se generan soluciones para que un agente
computacional (bien persona o maquina) los ejecute (Wing, 2017). Esta competencia incluye procesos
como descomposicion, reconocimiento de patrones, abstraccion, pensamiento algoritmico o la
generalizacion (Brennan & Resnick, 2012; ISTE/cSTA, 2011), Por consiguiente los diferentes autores
la consideran como parte de la alfabetizacion basica que ha de ser cultivada desde los primeros afios
escolares (Wing, 2008; Zapata-Ros, 2015).

En este ultimo decenio, la robotica educativa se ha transformado en una de las estrategias didécticas
mas sugerentes en la practica para potenciar el PC en edades tempranas, esta disciplina curricular se
sustenta en el constructivismo piagetiano o el construccionismo de Papert (1980) y ofrece a los
estudiantes la oportunidad de aprender construyendo artefactos significativos que dan vida a ideas
abstractas (Bers et al., 2014; Bravo & Forero, 2012). La interaccion con dispositivos robéticos facilita
el paso de lo abstracto a lo concreto, por lo que se convierte en una estrategia especialmente valorada
en niflos cuyo desarrollo cognitivo aun esta consolidando operaciones logicas y representaciones
simbdlicas (Mejia et al., 2022).

Otras investigaciones recientes dan fe de dicho impacto positivo. La investigacion de Atmatzidou y
Demetriadis (2016) mostré que las actividades estructuradas con robots permiten desarrollar
habilidades de abstraccion, generalizacion, pensamiento algoritmico, modularidad, descomposicion,
etc.; Garcia-Valcarcel y Caballero-Gonzalez (2019) incluso informaron a partir de la didactica derivada
de una intervencion cuasi-experimental que involucro a 131 nifios de 3 a 6 afios de edad que el trabajo
con Bee-bot reportd unas mejoras estadisticamente significativas en secuenciacion, correspondencia
accion-instruccion y depuracion. El hallazgo que se recoge en la revision sistematica con las normas
PRISMA de Barrera Ariza (2024) en 12 articulos indexados con Scopus (2013-2023) confirma la
homogeneidad de los resultados y la incorporacion de la robotica educativa; en otras palabras, la
robotica educativa puede favorecer el proceso de ensehanza-aprendizaje en todos los niveles

observados. En la misma linea, Bel Verge y Esteve Mon (2019) mostraron que el modelo didactico de
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Kotsopoulos et al. (2017) con actividades "unplugged”, de juego, hacer, remix, etc. favorece la
participacion desde la Educacion Infantil, la motivacion y el aprendizaje activo.

No obstante, la implementacion de estas estrategias se enfrenta a una limitacion latente: la escasa
disponibilidad de recursos tecnologicos; esta brecha es particularmente evidente en areas rurales y
periurbanas de América Latina (Ecuador entre ellas), donde la falta de equipamiento digital y la
formacion del profesorado son escasas y suponen un obstaculo para el uso de metodologias de
ensefianza innovadoras (Gonzélez-Gonzalez, 2019). Entre las herramientas de programacion tangible
accesibles para los mas pequefos, el Code & Go Robot Mouse destaca por su bajo coste, su facilidad
de uso y su caracter completamente desconectado de la realidad digital. A diferencia de recursos mas
documentados en la literatura cientifica, como el Bee-Bot y el KIBO, el Code & Go Robot Mouse ha
recibido escasa atencion en las publicaciones cientificas, lo que justifica la necesidad de evidencia
empirica sobre su uso educativo.

En esta direccion, el estudio se recoge bajo tres ejes teoricos: el marco del PC (Computational Thinking,
en inglés) de Wing (2006, 2017), operacionalizado por Brennan y Resnick (2012) en conceptos,
practicas y perspectivas computacionales; el de la teoria del construccionismo de Papert (1980), el cual
indica que el aprendizaje es reforzado cuando el alumnado construye conocimiento por medio de
objetos significativos; y el de la robotica educativa como herramienta interdisciplinar que articula
procesos cognitivos, sociales y motivacionales (Alimisis, 2013; Bers, 2010).

La cuestion que orienta todo el trabajo es: de qué forma el uso mediado del Code & Go Robot Mouse
contribuye al fomento del pensamiento computacional y de las habilidades cognitivas de los nifios y las
nifias de 6 a 10 afios en determinados contextos educativos (técnicamente muy limitados). El objetivo
general consistira en analizar el uso del recurso didactico para potenciar ese desarrollo a partir de una
experiencia educativa en torno al aprendizaje activo y la resolucion de problemas, mientras que entre
los objetivos especificos se establecen los siguientes: (a) caracterizar el rendimiento de los estudiantes
a partir de las cinco dimensiones cognitivas y computacionales durante la intervencion; (b) verificar los
progresos que se van realizando sobre la evolucion de las capacidades secuenciales, de correccion y de

resolucion de retos para con el robot; y (c) reflexionar en torno a la idoneidad de la programacion

tangible como una estrategia de inclusion en las aulas con recursos limitados.




METODOLOGIA

Enfoque y diseiio de investigacion

La investigacion se ha desarrollado bajo un enfoque cualitativo de un alcance descriptivo, orientado a
conocer ¢ interpretar el proceso de aprendizaje que se observa a partir de su interaccion con el Code &
Go Robot Mouse, enfatizando la observacion directa, la sistematizacion de la experiencia y la
consideracion de los comportamientos en un contexto educativo real (Hernandez-Sampieri et al., 2014).
El disefio es no experimental y con seguimiento longitudinal de alcance muy limitado en tanto que la
recoleccion de datos se ha realizado en 10 momentos a lo largo de la intervencion, permitiendo tener
un seguimiento progresivo del aprendizaje pero sin establecer la manipulacion de variables. Este tipo
de disefio se ajusta al estilo investigativo seguido por aquellos que sistematizan experiencias mediante
un seguimiento de registros sistematizados en el tiempo (Bel Verge & Esteve Mon, 2019; Garcia-
Valcarcel & Caballero-Gonzalez, 2019).

Contexto y participantes

La investigacion se llevo a cabo en una situacion educativa con escaso acceso a recursos tecnologicos,
en una institucion ubicada en la zona periurbana de la ciudad de Ambato, Ecuador, adecuada para poner
a prueba la viabilidad de herramientas accesibles de robotica educativa en situaciones reales y
representativas de la realidad de América Latina. La muestra estuvo conformada por 20 alumnos de 6
a 10 afos de educacion preparatoria y basica elemental y fue elegida a través del muestreo no
probabilistico por conveniencia. Todo el alumnado no habia tenido experiencia anterior formal en
programacion o robdtica, condicion que nos permitié observar el surgimiento inicial de habilidades
asociadas al PC desde un punto de partida cero. Los representantes legales de los participantes firmaron
un consentimiento informado por escrito antes del inicio de la experiencia.

Diseiio de la intervencion

La intervencion se estructur6 en 10 sesiones de 40 minutos, organizadas en cinco fases de dificultad

creciente conforme al principio de progresion del modelo de Kotsopoulos et al. (2017). Cada fase abarco

dos sesiones consecutivas, con una frecuencia de dos sesiones por semana durante cinco semanas. Tabla




1 Diserio de la intervencion educativa con el Code & Go Robot Mouse.
Fase Sesiones Nombre Objetivos de aprendizaje

Fase 1 Sesiones EXPLORACION Familiarizacién libre con el robot. Exploracion de
1-2 botones y movimientos sin  instruccion
estructurada.
Fase 2 Sesiones SECUENCIACION  Organizacion ordenada de tarjetas-instruccion.
34 Programacion de rutas simples hacia un destino.

Fase 3 Sesiones RESOLUCION DE Planificacion de rutas con obstaculos. Primeros

5-6 PROBLEMAS procesos espontaneos de depuracion.
Fase 4 Sesiones DEPURACION Identificacion auténoma de errores. Ajuste de
7-8 secuencias previo a la ejecucion.

Fase 5 Sesiones CONSOLIDACION Aplicacion integrada de todas las habilidades.

9-10 Retos de complejidad maxima.

Nota. Representacion de las cinco fases, sesiones correspondientes y objetivos de aprendizaje. Elaboracion propia.

Técnicas e instrumentos de recoleccion de datos

La recoleccion de informacion se llevd a cabo de forma complementaria mediante una serie de cuatro
técnicas cualitativas que ayudaron a llevar a cabo la triangulacion metodologica. La observacion directa
no estructurada dio cuenta en tiempo real de los comportamientos, interacciones y dificultades que los
estudiantes presentaban en cada sesion. Una ribrica de evaluacion adaptada de Garcia-Valcarcel y
Caballero-Gonzalez (2019) orient6 el registro sistematico de la actuacion del alumnado en cinco
dimensiones cognitivas y computacionales. El registro fotografico y audiovisual anoté el proceso y se
tuvo en cuenta con fines de andlisis y de posterior evidencia. Por tltimo, la bitdcora de campo presento
anotaciones contenidas de comportamientos relevantes, de las dificultades observadas y de los avances

hallados en cada sesion. La triangulacion que elaboraban todos los instrumentos buscaba robustecer la

riqueza y la credibilidad interpretativa de los datos obtenidos.




Tabla 2 Dimensiones de andlisis y descriptores observacionales

Dimension Indicadores observados Descripcion operacional
Secuenciacion Orden y coherencia de Capacidad para organizar los pasos
logica instrucciones programadas requeridos para alcanzar un objetivo,

anticipando movimientos antes de la

ejecucion.
Orientacién Uso adecuado de comandos de  Comprension de las nociones izquierda,
espacial direccionalidad derecha, adelante y atras sobre el tapete

cuadriculado o la superficie de trabajo.

Resolucién de Identificacion y correccion Habilidad para detectar fallos en una
problemas auténoma de errores secuencia y proponer ajustes mediante
(depuracion) ensayo, error y reflexion.
Atencion Permanencia y foco sostenido ~ Nivel de concentracion y persistencia
en la tarea expresado en la cantidad de intentos hasta

lograr completar el reto propuesto.
Trabajo Interaccién y apoyo Capacidad para comunicar estrategias,
colaborativo espontaneo entre pares compartir decisiones y construir soluciones

de manera conjunta.

Nota. Elaboracion propia.

Tabla 3 Niveles de valoracion de la ribrica de evaluacion
Nivel Criterio de valoracion

Bajo El estudiante requiere ayuda constante y no logra completar las secuencias de
forma auténoma en ninguna de las cinco dimensiones evaluadas.

Medio El estudiante completa secuencias simples con apoyo docente o mediante varios
intentos guiados, mostrando comprensiones parciales de las dimensiones
trabajadas.

Medio-alto El estudiante resuelve retos con apoyo minimo, reconoce algunos errores y realiza
correcciones parciales; manifiesta progresiva autonomia en la mayoria de las
dimensiones.

Alto El estudiante planifica, ejecuta y depura la mayoria de los retos de forma
autonoma, demuestra dominio de las cinco dimensiones evaluadas y muestra

iniciativa en la correccion de errores.

Elaboracion propia.




Analisis de datos

El andlisis se llevd a cabo por medio de un procedimiento descriptivo-interpretativo con categorias
deductivas predefinidas. La informacion procedente de las bitacoras, ribricas y registros audiovisuales
se organiz6 de acuerdo con las cinco dimensiones previamente definidas. Se detectaron patrones de
conducta y aprendizaje reiterados, se describieron los avances por dimension a lo largo de las sesiones
y se contrastaron los hallazgos con el marco tedrico de referencia. Este tipo de analisis es coherente con
el rigor en la investigacion cualitativa educativa que ensalza la comprension contextual frente a la
generalizacion estadisticamente valida (Hernandez-Sampieri et al., 2014).

Consideraciones éticas y limitaciones

El estudio cumplié con las maximas garantias éticas en la investigacion con menores de edad: se
garantizo la confidencialidad de los participantes, se evito su identificacion directa en todo instrumento
o documento publicado, y la informacion obtenida se utiliz6 tinicamente para fines académicos. Las
personas que ejercen la representacion legal de los menores firmaron el consentimiento informado,
documento en el que se autoriz6 de manera expresa el uso de registro fotografico y la grabacion
audiovisual. Algunas de las principales limitaciones del trabajo son el tamafio muy pequefio de la
muestra (n = 20), la falta de grupo de control, la temporalidad muy restringida de la intervencion y el
limitado alcance explicativo del analisis, limitaciones que impiden establecer relaciones causales
generalizables, aunque si permiten poder tener una vision muy contextualizada del fendmeno estudiado.
RESULTADOS Y DISCUSION

Los hallazgos permiten observar avances progresivos y consistentes en las cinco dimensiones evaluadas
a lo largo de las 10 sesiones de intervencion. La observacion sistematica, los registros de desempefio y
la rubrica permitieron identificar avances sostenidos, coherente con la literatura sobre robotica
educativa y programacion tangible en edades tempranas.

Secuenciacion logica

Al inicio, los alumnos llevaban a cabo instrucciones de forma aleatoria y muy impulsiva, no previendo
la Gltima posicion en la que quedaria el robot; en cualquier posicién ponian cualquier tarjeta y con una

secuenciacion de instrucciones sin ni siquiera revisar el todo. Con el avance de la intervencion, la

mayoria empezd a planificar la trayectoria a seguir antes de programarla, revisando con mayor




sistematicidad el orden de los comandos y asumiendo mas autonomia con respecto a la programacion.
Este paso de la accion reactiva a la planificacion reflexiva es un buen indicador de la evolucion del
pensamiento algoritmico, ya que autores como Wing (2017) o Brennan y Resnick (2012) lo consideran

uno de los fundacionales del PC.

Figura 1 Estudiante concentrado en la programacion del recorrido durante la fase de exploracion
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Nota. El robot Code & Go Robot Mouse se observa en el tapete de instrucciones. La postura del estudiante refleja atencion y

analisis previo a la ejecucion. Fotografia de los autores (2026).

Orientacion espacial

Las o6rdenes de la izquierda y de la derecha fueron el mayor reto inicial, ya que los participantes solian
intercambiarlos; los mismos y las mismas realizaban una verificacion visual antes de llevarlas a cabo,
cometiendo en ocasiones el mismo error de forma reiterada sin percibir el patron. Hacia la fase de
consolidacion, la mayoria de las veces se evidenciaba que ya podian implementarlas con mayor
precision y con un mayor grado de independencia, lo que subrayaba un fortalecimiento progresivo de
la capacidad visoespacial. Tal dato coincide con el trabajo de Torres et al. (2018), quienes reportan
mejoras similares en la poblacion infantil de la etapa de educacion infantil entre el uso del robot Roamer;

asi como también con el trabajo de Montuori et al. (2023), quienes constatan efectos de transferencia

del entrenamiento robdtico hacia la capacidad cognitiva visoespacial en la poblacion de educacion




infantil.

Resolucion de problemas y depuracion

Uno de los cambios mas significativos lo encontramos en la manera en que afrontaban los estudiantes
los errores. En las primeras sesiones los errores suponian una frustracion inmediata y la dependencia
del maestro para averiguar en qué se habia fallado. Durante el desarrollo de la intervencion los
participantes empezaron a observar sus propias secuencias, a verbalizar qué instruccion era erronea y a
plantear cambios concretos antes de volver a ejecutar el robot. Este pasaje de la reaccion de tipo
emocional al analisis l6gico da cuenta del avance hacia el desarrollo de competencias de depuracion,
que Brennan y Resnick (2012) identifican como una practica computacional primordial. Los resultados
son coincidentes con los de Garcia-Valcarcel y Caballero-Gonzalez (2019), quienes apreciaron avances

significativos en la misma dimension en el marco de un programa de robotica con Bee-Bot.

Figura 2 Estudiante organizando tarjetas de instruccion sobre la superficie de trabajo

Nota. Se observa la planificacion fisica de la secuencia antes de programar el robot. La distribucion de las tarjetas evidencia

un proceso de pensamiento previo a la ejecucion. Fotografia de los autores (2026).

Atencion y motivacion

La atencion y la participacion activa mostraron un incremento sostenido a lo largo de las sesiones. El

carécter ludico del Code & Go Robot Mouse y su retroalimentacion visual inmediata el robot ejecuta




exactamente lo que se programo, sin demora favorecieron la motivacion intrinseca: los estudiantes
repetian voluntariamente los retos hasta completarlos correctamente, sin necesidad de incentivos
externos y a menudo solicitando més tiempo para continuar. Este patron es consistente con la literatura
que subraya la capacidad de los dispositivos roboticos para sostener el compromiso del estudiante
mediante la combinacidon de manipulacion tangible, juego y desafio cognitivo graduado (Alimisis, 2013;
Bel Verge & Esteve Mon, 2019).

Figura 3 Disposicion de tarjetas y robot durante una sesion de resolucion de problemas
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Nota. La distribucion compleja de instrucciones evidencia el nivel de complejidad alcanzado en las fases avanzadas. El

estudiante observa el recorrido antes de ejecutarlo. Fotografia de los autores (2026).

Trabajo colaborativo

La colaboracion entre pares, por su parte, fue importante e irrumpe de manera espontanea durante la
intervencion. A pesar de que las actividades (ejercicio, trabajo) se propusieron mayormente como
ejercicios individuales, lo cierto es que los alumnos iniciaron procesos de colaboracion de manera
autonoma, compartiendo estrategias, sugiriendo movimientos alternativos delante de un compafiero que
se encontraba en amplia medida bloqueado, se saludaban o se celebraban en grupo los logros. Al final
del proceso, la cooperacion se establecia ya como un patron estable y positivo en los intercambios

verbales, en los que se mostraba una auténtica negociacion cognitiva. Esto coincide con lo reportado

por Caballero-Gonzalez y Garcia-Valcarcel (2020), quienes encontraron que la robotica tiene efectos




positivos en los primeros niveles escolares en cuanto a comunicacion, autonomia y colaboracion entre

pares.

Nota. La expresion del estudiante refleja satisfaccion y motivacion intrinseca tras completar la secuencia correctamente. El

robot se observa al final del recorrido disefiado. Fotografia de los autores (2026).

Tabla 4 Sintesis del nivel de desarrollo observado en las cinco dimensiones al finalizar la intervencion
Dimension Nivel observado Evidencia principal documentada

Secuenciacion légica  Alto eeee Transito claro de la ejecucion impulsiva a la
planificacion deliberada; organizacion correcta de
instrucciones en la mayoria del grupo al finalizar.

Orientacion espacial Medio-alto eeec  Mejora progresiva en el uso de comandos de giro;
errores ocasionales persisten en rutas de mayor

extension.
Resolucion de Alto eeee Identificacion autéonoma de errores y ajuste de
problemas secuencias previo a la ejecucion; reduccion marcada

de la dependencia del docente.

Atencion Alto eeee Permanencia activa en todas las sesiones; repeticiones
voluntarias frecuentes hasta completar el reto
propuesto.

Trabajo colaborativo Medio-alto eeeo  Surgimiento espontaneo de cooperacion; intercambio
fluido de estrategias entre pares en las fases finales.

Nota. Elaboracion propia a partir de registros de observacion, ribricas y bitacoras de campo (n = 20). Escala ordinal: Bajo

0000 — Medio ee00 — Medio-alto eeeo — Alto eeee.




Tabla 5 Comparativa de conductas observadas en la primera y ultima sesion por dimension

Dimension

Sesion 1 (conducta inicial)

Sesion 10 (conducta final)

Secuenciacion

logica

Orientacion

espacial

Resolucion de

problemas

Atencion

Trabajo

colaborativo

Colocacion aleatoria de tarjetas sin
revisar el orden; ejecucion inmediata
sin planificacion.

Confusion sistematica entre
izquierda y derecha; verificacion
visual reiterada.

Frustracion ante errores; solicitud

inmediata de ayuda al docente.

Distraccion frecuente; abandono del

reto tras uno o dos intentos fallidos.

Trabajo estrictamente individual;
minima interaccidon espontanea entre

pares.

Revision completa de la secuencia
antes de ejecutar; ajuste proactivo de
instrucciones.

Aplicacion autonoma y precisa de
comandos direccionales en la
mayoria de casos.

Identificacion y correccion
auténoma; explicacion verbal del
fallo antes de reintentar.
Permanencia activa y persistente;
multiples reintentos voluntarios hasta
completar.

Intercambio fluido de estrategias;
cooperacion activa y celebracion

conjunta de logros.

Nota. Elaboracion propia a partir de registros de observacion directa y bitdcoras de campo.

Figura 5 Nivel de desarrollo de habilidades por dimension al finalizar la intervencion
Nivel de desarrollo de habilidades por dimension

Secuenciacion
légica

Orientacion
espacial

Resolucion
de problemas

Atencidén

Trabajo
colaborativo

i 1
Bajo Medio

Hm Alto
I Medio-alto

i i
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Las conclusiones refuerzan la existencia de evidencias acumuladas sobre los efectos que tiene la
robotica educativa en el PC en la nifiez. La progresion observada en las cinco dimensiones, sobre todo
la de secuenciacion, depuracion y atencion van en la misma direccion de lo evidenciado por Garcia-
Valcarcel y Caballero-Gonzalez (2019). Pero la naturaleza cualitativa del presente trabajo no permite
generalizar las dimensiones ni la magnitud de las ganancias. Las progresiones observadas en orientacion
espacial y resolucion de problemas, también son compatibles con las cinco dimensiones del PC
propuestas por Atmatzidou y Demetriadis (2016): abstraccion, generalizacion, algoritmos, modularidad
y descomposicion en un formato adecuadamente operacionalizado a la edad de los participantes.
Desde la perspectiva tedrica, los resultados sugieren que el aprendizaje mediado por el robot favorece
la transicion de acciones concretas a procesos de abstraccion progresiva (en la linea del
construccionismo de Papert, 1980). Poder observar inmediatamente las consecuencias de las decisiones
a programar permite establecer relaciones de causa-efecto y que los estudiantes o aprendices
experimenten la interiorizacion de procedimientos logicos, un mecanismo documentado de manera
transversal en la revision sistematica de Barrera Ariza (2024).

La aportacion concreta de esta investigacion esta en la documentacion de la potencialidad del Code &
Go Robot Mouse, dispositivo mucho menos investigado que el Bee-Bot o el KIBO como herramienta
didactica para el desarrollo del PC en alumnado de 6 a 10 afios, asi como en la evidencia que
proporcionamos sobre la relevancia de la programacion tangible en un contexto escaso en recursos
tecnologicos. En el caso ecuatoriano, ya que las orientaciones curriculares del Ministerio de Educacion
contemplan la inclusion de tecnologia y pensamiento computacional a la vez que persisten las brechas
de acceso, esas evidencias tienen una importancia practica inmediata para el disefio de propuestas
didacticas institucionales.

CONCLUSIONES

Los resultados de esta experiencia educativa permiten concluir que los estudiantes desarrollaron
progresivamente la capacidad de estructurar instrucciones, anticipar resultados, detectar errores y
proponer correcciones con menor dependencia del docente, lo que constituye un indicador inicial de la

apropiacion del pensamiento algoritmico y de las practicas de depuracion. En cuanto a la dimension de

trabajo colaborativo, esta emergio de forma espontanea a lo largo de la intervencion, consolidandose




como un patréon estable; ello sugiere que la roboética educativa favorece competencias sociales propias
del aprendizaje colaborativo, incluso cuando estas no forman parte explicita de los objetivos de la
intervencion.
El estudio aporta evidencia empirica sobre la pertinencia del Code & Go Robot Mouse, un recurso
escasamente documentado en la literatura cientifica en lengua espafiola, contribuyendo asi al corpus
sobre herramientas de programacion tangible accesibles. La experiencia implementada sugiere que es
posible incorporar el pensamiento computacional en aulas con recursos limitados, mediante estrategias
de ensefianza sustentadas en marcos pedagogicos solidos como el construccionismo y el aprendizaje
activo.
Entre las limitaciones del estudio se encuentran el tamafio reducido de la muestra (n = 20), la ausencia
de grupo de control, la corta duracion de la intervencion y el alcance meramente descriptivo del analisis;
estas condiciones impiden establecer relaciones causales generalizables. Investigaciones futuras
podrian profundizar en esta linea mediante disefios cuasi-experimentales con grupos de control,
instrumentos validados y un seguimiento longitudinal mas prolongado. Asimismo, se propone explorar
la articulacién curricular del recurso con areas como Matematicas y Lengua, avanzar en estudios
comparativos entre dispositivos de programacion tangible accesibles, y desarrollar propuestas
adaptadas al curriculo ecuatoriano vigente que orienten la toma de decisiones pedagogicas en contextos
con recursos limitados.
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