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“En los Ultimos quince anos, la educacion tecnoldgica se ha
basado esencialmente en la tecnologia digital, dejando de
lado el uso de material concreto. Aun contando con excelentes
simuladores del mundo fisico, el trabajo con material concreto

permite el desarrollo de estructuras cognitivas que lo digital
no ofrece.”

Zabala, Moran, Blanco - 2010




“[...] nos encontramos con un grave panorama, dado que
ciertas estructuras cognitivas no son desarrolladas por la
ausencia de material concreto en el juego y en la educacion.”

Healey - 1991




“Un numero de participantes cita una inadecuada
representacion de la realidad fisica [...] La simulacion puede
producir comportamientos no realistas.”

Afzal et al. - 2020




Y un dia llego el COVID...

o esta bajo paginas


https://en.wikipedia.org/wiki/COVID-19_drug_repurposing_research
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/

Intentando volver a las aulas...
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¢En gque lugar esta la robotica en el retorno a lo presencial?

Trabajo en equipo > Competencias > Compartir materiales
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El Unico camino... la
simulacion

* Desventajas

* Larealidad tiene infinitas variables continuas. Las computadoras, finitas y
discretas.

* Paraacercarme al mundo real, el equipo debe tener alto poder de cémputo.
* Esmenos natural el trabajo en equipo.

* La construccion del robot en espacios simulados es mucho mas compleja.
 Esdificil simular loimponderable... (no hay pelos en los pisos simulados... ©)

* Ventajas
* Bajo costo.
» Ubicuidad.
* Mas facil de depurar.

Pero, la mayor ventaja es que, hoy por hoy, ES LO UNICO
POSIBLE




ESPACIOS DE
SIMULACION




Carentes de contexto
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Mundos 2D

# Let the robot paint a
# black letter "A".
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Mundos 3D confisica

Virtual Robotics Toolkit




Mundos 3D confisica

Obstaclé Avoidance [Gonzalo Zabala]
I

Controller: avoid_obstacles




Limitaciones

* (Carecen de contexto

No interactuan con un mundo
No tienen fisica
Necesitan de una bajada a un dispositivo fisico

e Mundos 2D

No tienen fisica
Los sensores posibles son limitados o demasiado ad-hoc
Esencialmente para aprender programacion

* Mundos 3D

Caros
Complejos
Necesitan de mucho poder de computo

No tienen presencia de robots simultaneos




¢Como hacemos la Roboliga? (;En su cumpleanos numero 20})

Simulation Controls O o = Simulation View

O © o = A O 0.00x [ TN | N | TR S ® ® ® <+ |

Erebus Rescue Simulator
Release 7

RELOCATE

Robocup Junior Virtual Rescue
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Y nuestra propia creacion...

Control de la Simulacidn o @ X Simulation View o X

e oo wB o CETEEEMKD I W E e ¢ —

Robot Rojo Robot Verde

None None
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X

Console ]

Sumo
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Roboliga Virtual 2020 . Nuevo.. B Abrr.. B Guardar como.. Nombre del robot: = Uba Escribir cédigo en:  Ci\Users\Gonzalo\OneDrive - uai.edu.anf

establecer velocidad de GRS en

Blogues Codigo
I Start ; ?Egiuégig:ﬁu;;:ort RobotRL
n o rn o e I Robot 3 robot = RobotRL{)
I Printing g- while robot_step():
I Control ; FEEEEEZE%E%SS%
" 4 I Matematica :
I Variables
ro ra m a c I o n I Procedimientos
I Funciones loop | establecer velocidad de (TR TER0ES en

para nivel
Inicial

compilacién exitosa!
El archivo se escribié correctamente!
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Links fundamentales para la Roboliga



https://www.facebook.com/Roboliga/
http://bit.ly/RoboligaVirtual
http://www.roboliga.edu.ar/

O

GRACIAS

Gonzalo Zabala a

gonzalo.zabala@uai.edu.ar




