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“En los últimos quince años, la educación tecnológica se ha 
basado esencialmente en la tecnología digital, dejando de 
lado el uso de material concreto. Aún contando con excelentes 
simuladores del mundo físico, el trabajo con material concreto 
permite el desarrollo de estructuras cognitivas que lo digital 
no ofrece.”

Zabala, Morán, 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 educación.”

Healey - 1991



“Un número de participantes cita una inadecuada 
representación de la realidad física [...] La simulación puede 
producir comportamientos no realistas.”

Afzal et al. - 2020
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Y un día llegó el COVID…

Esta foto de 
Autor 
desconocid
o está bajo 
licencia CC 

https://en.wikipedia.org/wiki/COVID-19_drug_repurposing_research
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/
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Intentando volver a las aulas…



¿En qué lugar está la robótica en el retorno a lo presencial?
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Trabajo en equipo Competencias Compartir materiales



El único camino… la 
simulación

• Desventajas

• La realidad tiene infinitas variables continuas. Las computadoras, finitas y 
discretas.

• Para acercarme al mundo real, el equipo debe tener alto poder de cómputo.

• Es menos natural el trabajo en equipo.

• La construcción del robot en espacios simulados es mucho más compleja.

• Es difícil simular lo imponderable… (no hay pelos en los pisos simulados…  )

• Ventajas

• Bajo costo.

• Ubicuidad.

• Más fácil de depurar.

Pero, la mayor ventaja es que, hoy por hoy, ES LO ÚNICO 
POSIBLE
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ESPACIOS DE 
SIMULACION
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Carentes de contexto

Makecode

Tinkercad



Mundos 2D

Robomind

Vr Vex Code

Open Roberta



Mundos 3D con física

CoderZ

Virtual Robotics Toolkit



Mundos 3D con física

Virtual Robotics Toolkit



• Carecen de contexto

• No interactúan con un mundo

• No tienen física

• Necesitan de una bajada a un dispositivo físico

• Mundos 2D

• No tienen física

• Los sensores posibles son limitados o demasiado ad-hoc

• Esencialmente para aprender programación

• Mundos 3D

• Caros

• Complejos

• Necesitan de mucho poder de cómputo

• No tienen presencia de robots simultáneos
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Limitaciones
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¿Cómo hacemos la Roboliga? (¡En su cumpleaños número 20!)

Robocup Junior Virtual Rescue
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Y nuestra propia creación…

Sumo



Entorno de 
programación 

para nivel 
inicial
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• https://www.facebook.com/Roboliga/

• http://bit.ly/RoboligaVirtual

• www.roboliga.edu.ar
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Links fundamentales para la Roboliga

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