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Abstract: The objective of this article was to determine that teaching
in  mathematics motivates and generates better academic
performance using a robot, as an educational tool, than classes
without a robot. The research is exploratory and experimental, with
a comparative design and a quantitative level. The sample consisted
of 32 primary level students from the 3rd A and B sections of an
educational institution to whom a checklist was applied. The results
showed a positive relationship with the application of a robot in
class, motivating students with greater impact during the learning
process.
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Resumen: El presente articulo tuvo como objetivo determinar
que la ensefianza en el &rea de matemética motiva y genera un
mejor rendimiento académico utilizando un robot, como una
herramienta educativa que las clases sin robot. La investigacién es
de tipo exploratorio y experimental, de disefio comparativo, de nivel
cuantitativo. La muestra conformada por 32 alumnos del nivel
primaria de las secciones de 3° Ay B de una institucidn educativa a
quienes se aplico una lista de cotejo. Los resultados, permitieron
evidenciar una relacion positiva ante la aplicacion de un robot en
clase, motivando con mayor incidencia a los estudiantes durante el
proceso de aprendizaje.
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I. INTRODUCCION

En base a lo sefialado por la Organizacion para la
Cooperacién y el desarrollo econémico (OCDE) en el 2016, se
determind que el Perd, se ubica en los dltimos lugares del
ranking académico, permitiendo observar que estudiantes de
15 afios, no superan la nota minima en curso como matematica
(74.6%) vy lectura (60%) [1], En el contexto actual, el
Desarrollo académico, se estructura en tres niveles (inicial,
primera y secundaria), buscando promover un proceso de
captacion de habilidades y destrezas [2], la estructuracién de
educaciéon por niveles, tiene como objetivo promover un
periodo de induccidn; socializacion y seguimiento hacia el
docente, teniendo como linea de evaluacion, areas como la
lectura, escritura, ciencias y matematicas. [3], A pesar de lo
establecido, no todos logran desempefiarse de forma exitosa.
Un andlisis realizado en 100 estudiantes, permitieron
evidenciar que solo el 58.6% llegd a rendir en un promedio
adecuado (A), mientras que el 19.8% se ubica en un rango C
indicando un inadecuado rendimiento, problematica de gran
importancia por ser tratada de forma pronta.

En el colegio del distrito de Miraflores, los estudiantes de
3° grado presentan los siguientes problemas: no se concentran
en las clases de Matematica, no escriben correctamente en un
dictado, no entienden las instrucciones de la tarea, no se
concentran en el aprendizaje y no atienden; siendo la principal
causa la falta de motivacion y orientacion en casa, falta de
alimentacion, se distraen con los juegos y demasiadas horas en
los celulares. No evidencia la realizacion de clases interactivas

y la aplicaciéon de evaluaciones mediante el uso de un robot
educativo, plantedndose la interrogante: ;podria el uso de un
robot educativo mejorar el rendimiento de los estudiantes en la
resolucion de problemas aritméticas elementales verbales
(PAEV)? La falta de respuesta a esta pregunta motivo el
desarrollo de la presente investigacion.

Il. RESULTADOS DE LA ROBOTICA EN EL CAMPO
EDUCATIVO

La intromisién de la robética en el desempefio de actividades
en el campo médico, se ha planteado como una novedad que
permite disminuir el rango de error [4]. Tras el éxito
observado, se planted la posibilidad de replicar este factor en
el contexto académico, como red de apoyo, lo que permitié
evidenciar una incidencia de incremento de los niveles en las
competencias de resolucion de problemas tecnolégicos, el
trabajo en equipo, y la valoracion de realizar una educacién
constructivista [5]. Por otra parte, la robdtica como papel de
educador, ha incidido en promover la creatividad,
imaginacién, un comportamiento mas interactivo, ligado al
factor de innovacion en el proceso de ensefianza [6]. Los
registros positivos encontrados tras la aplicacion del soporte
robotico en la educacion, ha sido preciso para que en paises
del continente Europeo, se estandaricen este tipo de
herramientas en el sistema de educacion basica [7].
En el contexto nacional, la instauracion de programas o planes
ligados a la lecto-escritoria, han generado la disminucién de
forma significativa de estudiantes con problemas de
aprendizaje notorios [8]. De forma especifica, la instauracion
de un sistema rob6tico en cursos como matematica, ha tenido
una perspectiva positiva por parte del estudiante, esto ligado
con la caracteristica ludica e innovadora [9], logrando
establece un mejor indice de rendimiento académico,
mejorando el desempefio de 55.9% de casos en donde el
estudiante presentaba un calificativo deficiente, en relacion a
la competencia académica [10]. La efectividad de este tipo de
programas, se observé con mayor incidencia en el nivel
primario, en donde el estudio se encuentra en la conformacion
de competencias de forma inicial, promoviendo asi la
capacidad de deconstruccion de conocimiento pre establecidos
[11].

El rendimiento académico, es definido como una vision
muy optimista acerca de las facultades humanas para la
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instruccion y los potenciales humanos para el aprendizaje,
especialmente en las orientaciones instrumentales de la
educaciéon [3]. El rendimiento responde al proceso de
aprendizaje ligado a la capacidad y esfuerzo del alumno; en su
aspecto estatico, comprende el aprendizaje generado por el
estudiante y expresando una conducta de aprovechamiento. El
rendimiento es un medio y no un fin en si mismo, ligado a
medidas de calidad.

Entre los factores que pueden llegar a incidir en el
rendimiento o captacidn de informacion por parte del escolar,
se observa: la asistencia y puntualidad en clases, materias
programadas, materiales asignados en el proceso de
educaciéon, metodologia de ensefianza por parte de los
docentes, la integracion de los padres y el tipo de practica de
conductas académicas [12].

La evaluacion observada en el sistema educativo, suele
estimarse entre los tipos de: sobresaliente (el estudiante logra
cumplir los objetivos establecidos a través de las actividades
designadas por la curriculo académico); Aceptable el
(cumplimiento de objetivos imperceptibles a través de
actividades adicionales y su desempefio académico);
insuficiente (el estudiante no logra cumplir con los objetivos
minimos y necesita actividades adicionales de refuerzo, pero
aun asi, no logra concretar lo solicitado) y Deficiente (no se
logra obtener avances significativos, precisando de una
ensefianza exclusiva y no puede desplegar tareas curriculares
solicitadas).

Un robot social es aquel que interactla y se comunica
con las personas (de forma sencilla y agradable) siguiendo
comportamientos, patrones y normas sociales. Ademas de
tener apariencia agradable, consta de habilidades que se
ubican dentro del dominio de la llamada inteligencia social
[13]. La implementacién dentro del contexto académico suele
incidir en la promocién de un pensamiento critico, la
adquisicion de capacidades manuales, superacién de distintos
objetivos y predisposicién al deseo de interaccion en el campo
de la ingenieria [14]. Es preciso incidir en los componentes de
un robot pedagdgico, dado que la creacion de este deberd
contar con expresiones faciales, movimientos de manos o
miradas, e interaccion sin necesidad de instrucciones o
entrenamientos especiales. Asi mismo, debe ser capaz de
emplear estos convenios para llevar a cabo intercambios
interactivos humano y robot [2].

I11. CONSIDERACIONES PARA EL DISENO DE UN ROBOT
EDUCATIVO

La robotica educativa, establecida como apoyo
pedagdgico, parte de los lineamientos pre existentes del
curriculo educativo. Este aspecto, se debera desempefar en
base a la intencién de promover la motivacién, atencién y
concentracion de aquellos cursos base en el conocimiento del
estudiante [15]. De acuerdo a ello [16] La aplicacién de la
robdtica en las escuelas, es un factor con mayor amplitud a
diferencia de la integracion de herramientas tecnolégicas, ya

que éstas deberan establecer mensajes que busquen la
promocion de competencias y habilidades.

El éxito de la aplicabilidad del robot educativo, incide
en el factor de innovacion de la practica académica, ya que
esta genera cierto grado de emocién en los estudiantes,
produciendo asi un mayor interés en el aprendizaje. Es debido
a esta consideracion, que el robot educativo, debe disefiarse en
base a los distintos factores como el movimiento mecanico,
instaurandose movimientos basicos y faciles; debe contar con
una conectividad fluida, la cual permitira un manejo practico
en la explicacion de clase; y finalmente su accesibilidad, ya
que la aplicacion de manejo debe ser compatible con
dispositivos de mayor empleo, a fin de que esta puede
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desarrollarse en distintos contextos socio econémicos.
Fig. 1 Prototipo de robot educativo o virtual

El prototipo realizado para la presente investigacion,
parte de la explicacion de los pilares de captacién de atencion
en los estudiantes, por su parte el disefio se genero6 en base a la
aplicacion de la técnica de focus group, a través de la
obtencidn de respuestas de una muestra de estudio similar a la
empleada en la obtencion de resultados.

Daathsboot es considerado como el robot educativo,
herramienta integrada en el aula de clases, la cual contara con
hardware de movimiento mecanico y electrénico; un software
de desarrollo a través del sistema Android-Api, y la
instauracion de plataformas web; la carga y potencias,
empleando un F.A y amplificador; la conectividad via
bluetooth para un mejor funcionamiento y el control de robot,
factor que se podra realizar de forma automatica y manual.
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Figura 2. Prototipo de robot educativo

Dado que la mecéanica de la instauracién de un
elemento robdtico, se encuentra incidido en situaciones de
menor desarrollo econémico, se establecido la construccion y
ensamblaje de piezas mecanicas recicladas de otros artefactos
tecnoldgicos, posterior a ello, se gener6 un lenguaje de
programacion libre, a fin de poner en marcha un aplicativo que
podra instaurar nuevos complementos posterior a su desarrollo
académico. Finalmente, el funcionamiento del Daathshot se
encuentra basado en los lineamientos y principios otorgados
por la UNI.

En base al factor interno o memoria, la creacién
robética, deberd considerar un sistema  cognitivo,
considerando tareas coordinadas en su disefio de los agentes
del software, aceptando elementos como el desarrollo
ontoldgico a través del almacenamiento, consulta y
abstraccion del conocimiento, incidencia de un patron
emocional, promoviendo la interaccion y vinculo con el
usuario, evaluacién de informacion a fin de que la plataforma
permita buscar y seleccionar la tarea, un método de
adquisicion de nociones y actividades informaticas, mientras
que la parte técnica, promovera la creacion de presentacién, a
fin de ofrecer al usuario un producto visual y auditivo [17].

IV. IMPLEMENTACION DEL ROBOT EDUCATIVO EN AULA
ESCOLAR.

La empleabilidad del robot durante el desarrollo de la
clase, no significa la suplencia de un educador, sino en
cambio, esta debe estar orientada al apoyo en el proceso de
ensefianza [14]. Para lo cual, se establecieron ciertas
metodologias para su desarrollo de forma exitosa, encontrando
asi, en principio el area a través del cual se empleara el robot
educativo; seguidamente, el disefio de material de apoyo, el
cual debera ser igual de dinamico para los estudiantes;
establecer el proceso de evaluacion, estimando preguntas o
indicadores a partir de la clase realizada; obtencion del
rendimiento, aspecto valorado en base a la clase y el grado de

participacion y finalmente la valoracion del nivel de logo (Ver
fig. 3).

’~
: L : PPTS +

—_— Texto

Simulador vo:

Curso de
Matemdticas

Clase con Robot
Educativo

e
———

Fig. 3. Pre Proceso para evaluacion y aplicacion del robot educativo.

4= Motivacion

El programa de educacién guiada por un robot, se
desarrolla incluyendo la totalidad de estudiantes, dado que esta
puede aplicarse en cualquier etapa o nivel de educacion [18].
Significando un factor positivo para la inclusién y promocion
del clima escolar dentro de aula. Es asi, que la medicion a
través de una escala establecida por diversos indicadores de
conocimiento, permitiran observar el proceso de captacién de
la informacion ofrecida en aula, este sistema de valoracion
tradicional, permite al estudiante, ser medido en relacion a la
clase otorgada, sea esta de forma escrita como verbal,
estimando la capacidad de absorcion e interés del estudiante
[19]. Dado que el robot educativo, parte de la promocion de
atencion, asistencia e interés académico, la estimacion del
examen académico, se encuentra establecido de forma
especifica con la instauracién del robot educativo [20].

El robot educativo, cuenta con un disefio conceptual de
tipo interactivo, a través del cual, se establecen mensaje pre
grabados, como el saludo, la celebracion de logros, y
respuestas directas ante preguntas especificas, conformando
asi un total de 30 a 50 respuestas pre grabadas. Los mensajes
sugestivos, no solo sirven como manera de trasmitir
informacion, sino también demostrar la pericia o el rango de la
integracion educativa. Ante ello, el docente, empleara al robot
educativo como un elemento de motivacion hacia el alumno,
promoviendo el proceso de absorcion y restructuracion
cognitiva, la cual sera evaluada a través de la aplicacion de
examenes cognitivos.

La motivacion generada por el robot educativo, parte
de la autosugestion del docente y de los mensajes pre
establecidos. Cabe resaltar, que su efectividad, parte del
manejo del docente y el empleo de instrumento educativos
empelados durante su ensefianza.
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Fig 4. Proceso de intervencion en la educacion.

La valoracion del rendimiento académico, estimara
indicadores que valoren el desempefio del alumno, el robot
educativo y la participacion del docente, el cual debera
mantener la participacion e innovacion en el proceso de
ensefianza, buscando generar una retroalimentacion activa, a
fin de esclarecer posibles dudas [21]. La evaluacion se
conformara por 40 indicadores, los cuales se aplicaran a
distintos salones de clase a fin de valorar la diferencia
obtenida en el desempefio del educando con el soporte
robotico y sin el apoyo robotico.

é - Robot Educativo

Motivacion

Rendimiento
Académico

Fig. 5. Modelo de evaluacion de la efectividad del robot educativo.

El incremento de atencién e interés por parte de los
estudiantes en actividades educativas, se relacionan con el
grado de interaccion propuesto por el docente, asimismo, la
movilidad del robot en conjunto con elementos llamativos,
lograrén que el estudiante, tenga un mayor indice de atencion
sostenida, permitiéndole absorber un mayor porcentaje de la
informacion establecida en clase. De acuerdo con [22] La
educacion en aula, indice en mayor nivel segun la flexibilidad
del docente, esto quiere decir, que la explicacion verbal de la
clase, al establecer la estimacion de ejemplos practicos y
especificos, lograrén en el estudiante comprender y captar mas
informacion de la que se encuentra pre establecida en la malla
curricular. Es asi que casi el 70% de la informacién valorada

en examenes, parte de lo explicado durante el desarrollo de la
sesion, ya que, a través de este medio, el docente y estudiante,
participan de forma activa, logrando la innovacién y
explicacion de fundamentos tedricos, los cuales servirdn como
base para la educacion [23].

Fig. 6. Aula de clase con Robot educativo.

El contenido conceptual correspondiente al curso de
Matematica, que forma parte del proceso de ensefianza para el
docente, para captar y retener la atencién de los nifios con un
robot, encontrando la motivacién en el curso de Matematica;
los nifios incluso, un dia antes, piden y preguntan si vendra
Daathsbot para las clases de Matematica.

V. METODOLOGIA DE LA INVESTIGACION

La presente investigacion es de nivel aplicativo e
investigacién de tipo exploratorio generando una comparacion
de resultados, en un grupo de estudio a través del cual se
empled el soporte del robot educativo, y el otro sin la
participacién del robot educativo. La intervencion de la
presente investigacion, se realizd6 de forma explicita en el
curso de matematica de educacién primaria, estableciendo
como metodologia de apoyo, la instauracion del robot.

Los alumnos integrantes del curso de Matematica, a
quienes se les brindarda una metodologia de ensefianza
considerando un robot educativo, en el cual también se
considerara un robot educativo para la ensefianza y la
evaluacion correspondiente. Ambos grupos - A y B- tienen
que ser registrados en un formulario o lista.

La muestra de estudio de esta investigacion se
compone de 32 alumnos del nivel Primaria de las secciones de
3° “A” y “B” del colegio. Lo cual consta: metodologia de
ensefianza para el grupo con robot y sin robot, el alumno debe
desarrollar un examen de evaluacién con robot y sin un robot
educativo.
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Y en el contexto de la investigacién, se ha seguido el
seleccionado por [24]. Denominado disefio transicional
correlacional-causal.

La implementacion del programa, se realizé
empleando una metodologia de ensefianza de aporte
tecnoldgico, en donde el robot educativo, generaba una
participacion secundaria a fin de instruir al alumno a aceptar la
informacion estipulada en clase, este factor se establecio e
base a mativacién; interés; atencion y participacién del
estudiante; resolucién de problemas, la cual se vera reflejada
en base a la nota final que tenga el estudiante. Estos pilares de
logro en la educacidon robética, se vincula con mayor
incidencia en la evaluacion tradicional, por lo cual, la
medicién sera a través de la aplicacion de un cuestionario [20].

VI. RESULTADOS

Tabla |. Metodologia de ensefianza y nivel de motivacion.

Nivel de motivacion

Total
Bueno Regular  Eninicio
sin Abs. 6 5 5 16
Metodologia ObOt o 37505 31.3% 31.3%  100.0%
de
ensefanza Con Abs. 15 1 0 16
robot o, 938%  6.3% 00%  100.0%
Abs. 21 6 5 32
Total
% 65.6% 18.8% 15.6%  100.0%

En la tabla | se puede observar, en una clase con robot,
los alumnos han obtenido mayormente una motivacién
“buena” con un 93.8%, demostrando que la clase con robot si
influye positivamente en la motivacién de los alumnos,
aceptando el Hal. Por otro lado, en el caso de clase sin robot,
los alumnos tienen un nivel de motivacion no tan definida, con
un 37.5% para “buena”, 31.3% para “regular” y un 31.3% para
“En inicio”, observando la disminucién de porcentaje en la
seccion “buena”, rechazando el Hol, en el cual negamos que
no existe relacion entre la mejora significativa de la

motivacion con la clase sin robot.
Tabla 1. Prueba de diferencia significativa.

Valor df p-valor
Chi-cuadrado de a
Pearson 11,524 2 0.003
N de casos validos 32

a. 4 casillas (66,7%) han esperado un Abs. menor que 5. El Abs.
minimo esperado es 2,50.

Segun la tabla Il, la prueba Chi-cuadrado con un p-
valor = 0.003 menor a 0.05 tenemos suficiente evidencia
estadistica para aceptar la Hal y demostramos que la variable
nivel de motivacion que se produjo en los alumnos de tercer

grado de primaria, estd influenciada positivamente por las
clases impartidas con el robot mostrando una mejora
significativa.

93.8%

31.3%
5

0.0%
0

Bueno Regular En inicio

Sin robot e Con robot

Fig.7 Curva de aprendizaje con robot y sin robot

La fig.7. Son datos que permiten inferir que si los
estudiantes del grupo con robot tienen un mayor nimero de
calificaciones altas (Positiva) y su nivel de rendimiento
académico es optimo, es decir, se ubica en Buena, regular y
ninguna en inicio. Por el contrario, si los estudiantes del grupo
de sin Robot tienen un mayor nimero de calificaciones bajas
(negativa), su nivel de rendimiento académico se ubica en
Bueno, Regular y en Inicio, respectivamente.

Tabla I1l. Metodologia de ensefianza e interés en lo que se realiza en clase.

Interés en clase

Total
Falso Verdadero

sin Abs. 9 7 16
Metodologia robot % 56.3% 43.8% 100.0%

gﬁseﬁanza Con Abs. 2 14 16
robot % 12.5% 87.5% 100.0%

Abs. 1 21 32

Total

% 34.4% 65.6% 100.0%

En la tabla Il se establecio los resultados encontrados
en base al interés de los estudiantes, observando asi que la
metodologia de ensefianza con robot, propone un mayor indice
de interés (87.5%) en el estudiante. Por su parte, el grupo sin
robot, establece un interés escolar menor (56.3%), notando asi
una diferencia en el indice de activacion y captacion.

Tabla V. Prueba de diferencia significativa.

Valor df p-valor
Chi-cuadrado de 2
Pearson 6,788 1 0.009
N de casos validos 32

a. 0 casillas (0,0%) han esperado un Abs. menor que 5. El Abs. minimo
esperado es 5,50.

En la tabla IV se estipula el grado de diferencia entre
la instauracion de una metodologia de ensefianza a través de la
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aplicacion de robot y sin robot, encontrando asi un incremento
significativo del interés en clase, cuando se genera la
aplicacion de un robot educativo p-valor =.009.

Tabla V. Metodologia de la ensefianza y atencion en la clase.

Interés en clase

Total
Falso Verdadero

sin  Abs. 5 11 16
Metodologia robot o 31.3% 68.8% 100.0%
grﬁseﬁanza Con Abs. 4 12 16
robot o, 25.0% 75.0% 100.0%
Abs. 9 23 32

Total
% 28.1% 71.9% 100.0%

En relacion al grado e incidencia de atencién en clase,
se observé una diferencia porcentual de menor medida,
encontrando asi que el grado de atencion en estudiantes con la
participacién del robot educativo en clase, no influye en gran
medida.

Tabla VI. Prueba de diferencia significativa

Valor df p-valor

Chi-cuadrado de Pearson 1.55% 1 0.694

N de casos validos 32

a. 6 casillas (75,0%) han esperado un Abs. menor que 5. El Abs.
minimo esperado es 1,00.

En relacion a la comparacion estadistica, se demostro
que no existen diferencia significativa p-valor >.05 refiriendo
asi que los indices de atencion observados en estudiantes con
la intervencidn de un robot educativo, no presentd diferencia.

Tabla VII. Metodologia de ensefianza y resolucion de problemas de forma,
movimiento y localizacion.

La tabla VII plantea que la clase con robot tiene un
mejor desempeio en la competencia “Resuelve problemas de
forma, movimiento y localizaciéon” ya que la mayoria de las
notas se concentran en la categoria “AD” y “A” con un 62.5%
y 37.5% respectivamente. Por otro lado, la clase sin robot
presenta mayor calificacion de la competencia “Resuelve
problemas de regularidad, equivalencia y cambio” en la
categoria “A” y “B”, con un 31.3% y 56.3% respectivamente.

Tabla VIII. Prueba de diferencia significativa

Valor df p-valor
Chi-cuadrado de Pearson 17,455% 3 0.001
Razon de verosimilitud 22.501 3 0.000
N de casos validos 32

a. 4 casillas (50,0%) han esperado un Abs. menor que 5. EI Abs.
minimo esperado es ,50.

La tabla VIII estima un resultado de la prueba Chi-
cuadrado con un p-valor =0.001 menor a 0.05 tenemos
suficiente evidencia estadistica para rechazar la hipotesis
planteada HO. Por lo tanto, podemos decir que la competencia
resuelve problemas de forma, movimiento y localizacion para
la prueba de matematicas en los alumnos de tercer grado de
primaria, esta influenciada por las clases impartidas con el
robot.

Tabla IX. Metodologia de ensefianza y participacion de clase.

Interés en clase

Total
Falso Verdadero

Sin  Abs. 10 6 16
Metodologia fobot o 62.5% 37.5% 100.0%
Sﬁseﬁanza Con Abs. 16 0 16
robot o 100% 0% 100.0%
Abs. 26 6 32

Total
% 81.3% 18.8% 100.0%

En relacion a la metodologia de la clase y el grado de
participacién, se evidencié una diferencia significativa, en
donde la participacion de los estudiantes, en un aula con robot,
fue del 100%, diferencia a una clase sin robot, en donde la
participacion se ubicaba en un indice porcentual de 62.5%

Tabla X. Prueba de diferencia significativa

Total
AD A B c

sin  Abs. 1 5 9 1 16
(';"Q?;Ogg' robot oy 630  31.3% 56.3% 63% 100.0%

ensefianz
e con Abs. 10 6 0 0 16
robot oy go50 375%  0.0%  0.0% 100.0%
Abs. 11 11 9 1 32

Total

%  34.4% 344%  281% 31% 100.0%

Valor df p-valor
Chi-cuadrado de Pearson 7,385° 1 0.007
Razé6n de verosimilitud 5.128 1 0.024
N de casos validos 32
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a. 4 casillas (50,0%) han esperado un Abs. menor que 5. EI Abs.
minimo esperado es ,50.

En la tabla X se plantea la diferencia significativa
encontrada, demostrando asi que la aplicacion de un robot
educativo, generara un mayor indice de participacion por parte
de los estudiantes p-valor <.01.

Tabla XI. Metodologia de ensefianza y nota final

Nota final Total
AD A B c
sin  Abs. 1 6 7 2 16
Metodologia DOt o5 G396 3750 438% 12.5% 100.0%
de
ensefianza Con Abs. 6 10 0 0 16
robot of 37504 625% 00%  0.0% 100.0%
Abs. 7 16 7 2 32
Total
% 21.9% 50.0% 21.9% 63% 100.0%

En la tabla XI se observan los resultados de una clase
con robot, los alumnos han obtenido un rendimiento
académico “AD” y A mayoritariamente con un 37.5% vy
62.5% respectivamente. Por el contrario, en el caso de clase
sin robot, los alumnos han obtenido un rendimiento académico
mayormente de nota “A” y “B” con 37.5% y 43.8%
respectivamente

Tabla XII. Prueba de diferencia significativa

Valor df p-valor

Chi-cuadrado de Pearson 13,5712 3 0.004

N de casos validos 32

a. 6 casillas (75,0%) han esperado un Abs. menor que 5. EI Abs. minimo
esperado es 1,00.

En la tabla XII se plante6 la prueba de Chi-cuadrado
con un p-valor =0.004 menor a 0.05 tenemos suficiente
evidencia estadistica para aceptar que existe diferencia
significativa en la ensefianza del area matematica con el uso
del robot.

VII. CONCLUSIONES

Para el objetivo general, hemos podido determinar
estadisticamente que, aplicando la metodologia del uso del
robot en clases, la motivacion y el desempefio en matematicas
mejora considerablemente para los alumnos de tercer grado de
primaria de un colegio en Miraflores, aceptando la Ha y
rechazando el Ho en la cual nos dice que, sin el uso del robot

en clases, se puede evidenciar negativa la motivacion y el
rendimiento académico de estos alumnos.

Los resultados obtenidos por parte de p-valor menor a
0.05 rechazandose la HO01, en el cual nos dice que la
ensefianza en el area de matematicas, sin el uso del robot no
motiva mejor a los estudiantes de tercer grado de primaria.
Aceptandose el Hal y afirmandose estadisticamente que la
motivacion presenta una mejora significativa en las clases con
el uso del robot para los alumnos de tercer grado de primaria
de un colegio en Miraflores. Futuras investigaciones podran
aportar mas datos y saber si se pueden validar nuevamente
nuestros resultados.

Para nuestro segundo objetivo especifico, también se
utilizd la prueba chi-cuadrado, hemos podido determinar
estadisticamente que influye en la clase con robot, tiene una
mejora considerable, ya que concentran en la categoria “AD”
y “A” con un 37.5% y 62.5% respectivamente, aceptando la
Ha2. Por otro lado, en cuanto la clase sin robot se aprecia una
notable baja en las notas académicas, tal como se evidencia en
la categoria “AD” y “A” con un 63% y 37.5%
respectivamente, rechazando asi la Ho2, ya que es necesario la
implementacion del robot en la clase para evidenciar una
notable mejora. En futuras investigaciones podremos saber si
se pueden validar nuevamente nuestros resultados.
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