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Use of visualization by gifted students when programming a Bee-bot
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La atencion especifica a los estudiantes de alta capacidad matematica (acm) es crucial para lograr el
maximo desarrollo de sus capacidades. Diversos estudios caracterizan habilidades matematicas tipi-
cas de estos estudiantes, como organizar datos, generalizar, resolver problemas flexiblemente, trans-
ferir conocimientos adquiridos, desarrollar estrategias eficientes, etc. (Freiman, 2006). En especial,
la resolucion de problemas con uso de visualizacion ofrece un marco adecuado para desarrollar habi-
lidades relacionadas con la matematizacion (Guillén, 2010) y las relaciones entre percepcion visual
y razonamiento matematico (Rivera, 2011).

El objetivo de esta investigacion' es identificar qué habilidades de visualizacion ponen en juego es-
tudiantes de edades tempranas al resolver problemas en un entorno tecnologico Bee-bot y si los estu-
diantes de acm manifiestan mejor uso de esas habilidades que sus compaifieros de capacidad media.
Los problemas planteados consisten en planear recorridos del robot Bee-bot, el cual admite instruc-
ciones de avance o retroceso de 1 paso y giros de 90° a derecha o izquierda. Los estudiantes usaban
fichas con estas instrucciones para planificar la secuencia de pasos del recorrido. Después programa-
ban el robot con esa secuencia y finalmente observaban el recorrido hecho por el robot, lo cual les
permitia evaluar si su secuencia era correcta o en qué pasos fallaba. La toma de datos se realiz
mediante grabacion en video de las sesiones experimentales.

Mostramos un analisis exploratorio del uso de elementos de visualizacion por estudiantes de 1°y 2°
de Primaria al resolver dichos problemas. No tuvieron dificultad con el avance del robot, salvo contar
mal la cantidad de pasos de algun segmento del recorrido, pero si las tuvieron con los giros. Tanto
los estudiantes medios como los de acm experimentaron dificultades importantes al elegir la tarjeta
de giro correspondiente al giro que habian imaginado y después al convertir dicha tarjeta en la pulsa-
cion del boton de giro del robot para programar el recorrido pensado. Observamos elementos de len-
guaje gestual (movian la cabeza, hacian gestos con las manos o cambiaban de posicion alrededor del
tablero) para interpretar los giros con mas facilidad al tomar decisiones, a pesar de lo cual cometian
errores sistematicos. Una diferencia significativa que observamos es la iniciativa de los estudiantes
de acm por encontrar recorridos mas cortos, es decir con el menor nimero de instrucciones, haciendo
uso del movimiento de retroceso, que previamente no se les habia ensefado.
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