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En la actualidad, los casos de nifios con espectro autista han estado en aumento, por este motivo

se ha visto la necesidad de buscar mejores estrategias para su educaciéon y su manera de

aprendizaje.
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Los nifios con Trastorno del Espectro Autista (TEA), se caracterizan por cambios en la
comunicacion social y patrones repetitivos de comportamientos que se ven reflejados por las
dificultades que poseen para responder a los estimulos sociales, la imitacion de comportamientos,
entre otros. Estos cambios influyen en la adaptacion del nifio con TEA en su desarrollo
comunicativo.

Por esta razon, se le estd dando uso a robots de asistencia para favorecer a la educacion en las
escuelas o en los hogares como un complemento para los profesionales de esta rama. De manera
que, el uso de robots para apoyar a la educacién se esta viendo con mucha frecuencia y mas para
la educacion especial, donde por medio del uso de la tecnologia se desea ver un mejoramiento en
las capacidades cognitivas o en las areas que el nifilo con TEA requiera. Dicha investigacion
describe la situacion por la cual se originé este trabajo de investigacion, planteando de este modo
un objetivo general.

Se presenta el marco tedérico, en el cual se recopila informacion de los antecedentes mas
destacados de otras investigaciones similares; como también fundamentos tedricos relacionados a
las variables de estudios presentados. Al igual se presenta el marco metodologico; se toma como
referencia para el desarrollo de este proyecto los siguientes aspectos: el tipo de metodologia
aplicada, las técnicas para la recoleccién de los datos, poblacién y se propone un modelo a seguir
usando como base las propuestas de Angulo (1986) y Savant (2000).

Por ultimo, los resultados de la investigacion, consiste en el desarrollo de la metodologia ya
seleccionada, realizando asi mismo las fases correspondientes a cada objetivo especifico
planteado. Para asi elaborar las conclusiones del tema investigado.

RESULTADOS

A continuacion, se explica el desarrollo de cada una de las fases relacionadas con la
investigacion con la finalidad de cumplir cada uno de los objetivos propuestos, los que fueron
desarrollados en las distintas etapas para la realizacion del sistema robatico.

En primer lugar, se desarrolla un analisis de toda la informacion obtenida a través de los
instrumentos aplicados en la recoleccién de datos, los cuales aportaron el conocimiento necesario

para realizar adecuadamente todos los objetivos especificos propuestos al inicio de la presente

investigacion.
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Figura 1. Diagrama de Bloques
Fuente: Crespo, Diaz y Rincon (2024)

El objetivo de la presente etapa se define como “Disefiar un sistema robaético para el refuerzo de
capacidades cognitivas en nifios con TEA en el &mbito de la pedagogia”. Aqui se presenta a
continuacion el diagrama de blogues general, donde se muestran las conexiones entre los procesos
y la relacion entre entradas-salidas.

Se toma en cuenta lo descrito en la fase Il, donde se sefialaron las entradas y las salidas del
sistema, tomando en cuenta el objetivo de cada uno de estos aspectos y cudl seria su respectivo
componente electronico, para luego realizar una accion en especifico en base a una entrada
particular. Cuenta con una etapa de entradas las cuales son a traves de los botones, el sensor de
reconocimiento de voz y la pantalla LCD. Luego esta la etapa de alimentacién donde la bateria
alimenta al microcontrolador. Por ultimo, la etapa de salidas que comprende la pantalla LCD y la
bocina.

En el mismo orden de ideas, se recalca que todos los datos de entrada suministradas al sistema
robotico interactivo se procesan en la tarjeta controladora, para luego enviar estos mismos datos
a su salida respectiva y representar una retroalimentacién grafica al usuario, a través de la bocina

y la pantalla LCD.
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Figura 2. Diagrama de flujo de funcionamiento
Fuente: Crespo, Diaz y Rincén (2024)

En el mismo orden de ideas, continuando con el desarrollo del objetivo “Disefiar un sistema
robético para el refuerzo de capacidades cognitivas en nifios con TEA en el ambito de la pedagogia”
de la Fase lll, se describe en el diagrama de flujo mostrado en la figura anterior el funcionamiento
en lineas generales del sistema, asi como la légica general del mismo.

En cuanto se enciende el sistema, primeramente, se saluda al usuario mostrando la cara del

robot en la pantalla tactil y mostrando el nombre del robot (Mesbot). Luego de esto se muestra el

menu de opciones con las tres posibles actividades con las a las cuales el usuario puede ingresar.

Seguidamente, al elegir la actividad, se dard comienzo a la que se haya escogido.

Cuando la actividad se da por completada, se felicitara al usuario mediante un mensaje positivo.
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Si el usuario falla al intentar superar la actividad, el robot le mostrara y dirh un mensaje de &nimo
junto con algunos consejos, volviendo a repetir la actividad para un nuevo intento. Durante el
desarrollo de cualquier actividad se puede acceder a un menu principal mediante un botén ubicado
en la esquina superior derecha de la pantalla.

En la presente fase del proyecto de investigacion se pretende cumplir con el objetivo establecido,
denominado como: “Construir prototipo del sistema robético interactivo como herramienta
pedagdgica para el refuerzo de capacidades cognitivas en nifios con TEA en el a&mbito de la
pedagogia”.

Primeramente, en base a las hojas de datos de la pantalla y la placa controladora, se realizé
un esquema de conexiones general. En el mencionado esquema se puede detallar la relacion de
conexiones entre la placa controladora y la retroalimentacién mostrada en pantalla, los botones,

reconocimiento de voz y salida de audio.
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Figura 3. Diagrama de conexiones
Fuente: Crespo, Diaz y Rincén (2024)

Luego de esto, se realizé6 paralelamente la construccion del prototipo con la utilizacion de

componentes electronicos y herramientas basicas, con el objetivo de transpolar el diagrama

elaborado en un ambiente digital a un entorno real.
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Consecuentemente, se realizé el disefio en formato 3D de lo que sera el armazdn que cubrira
las conexiones para el funcionamiento del prototipo. Este disefio fue realizado en el software
dedicado al modelado de graficos tridimensionales Blender, para su posterior impresion fisica,
armado del prototipo y verificacion de su funcionamiento mediante pruebas.

En la figura 4 se muestra el armazoén del prototipo con un disefio agradable a los nifios con

trastorno del espectro autista, de tal modo que le sea amigable para su uso y llame asi su atencion.

Figura 4. Armazon del Prototipo
Fuente: Crespo, Diaz y Rincdn (2024)

Finalmente, se pretende cumplir con “Verificar mediante pruebas la funcionalidad del prototipo
del sistema robotico interactivo”, por lo que en el cuadro 1 se muestra el cuadro de verificacién el

cual muestra la inspeccion pertinente para determinar el buen funcionamiento del prototipo.
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Cuadro 1
Lista de verificacion
REQUERIMIENTOS A EVALUAR FUNCIONAMIENTO
Menu principal de MESbot : QR kitants

Decir Palabra

Actividad 1. Arrastra y Suelta

“( Ma_o

Que letra fal

Actividad 2. Letra Faltante

Decir Palabra Correcta

CONCLUSIONES
El desarrollo de los objetivos de esta investigacion condujo a la total y efectiva realizaciéon del
sistema robdtico interactivo como herramienta pedagdgica para el refuerzo de capacidades
cognitivas en nifios con trastorno del espectro autista (TEA), de modo que, al llevar a cabo dicha

ejecucién, se originan distintos objetivos especificos y se cumplen por medio de diferentes
actividades realizadas y la implementaciéon de recursos necesarios para aplicar las mejores
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estrategias que el nifio con TEA requiera. Luego de lo descrito anteriormente, se muestran las
conclusiones adquiridas por medio del sustento de este trabajo de investigacion.

De esta manera, el objetivo de la investigacion estipula disefiar un sistema roboético para el
refuerzo de capacidades cognitivas en nifios con TEA en el &mbito de la pedagogia, donde se
establece el aspecto y estructura que el nifio con TEA requiere en su aprendizaje tales como la
implementacion de hardware y software, asi como el uso de sonidos, luces, dinamicas, entre otros.
Ademas de tomar en consideracion las observaciones proporcionadas por especialistas enel area
proporcione para realizar el prototipo de manera correcta.

Continuando con el objetivo, que conlleva construir el prototipo del sistema robotico interactivo
como herramienta pedagdgica para el refuerzo de capacidades cognitivas en nifios con TEA en el
ambito de la pedagogia, que por medio de este objetivo se pretende armar el robot con las

especificaciones necesarias evaluadas con anterioridad en los objetivos anteriores.
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