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La aparicién de movimientos relacionados con la robdtica educativa, como el movimiento maker,
el /0T o el movimiento STEM, han potenciado en los ultimos afios la integracion de contenidos de
matematicas y ciencias con aspectos propios de la tecnologia, la ingenieria y la computacion en las
aulas (Grover y Pea, 2013). El uso de entornos tecnologicos en educacion, asi como el
resurgimiento de la programacion en la escuela son tendencia consolidada en el panorama
educativo, dando lugar a nuevos conjuntos de destrezas y competencias. En concreto, en este
estudio pretendemos explorar la capacidad de estudiantes infantil y primaria para: i) elaborar un
programa (secuencia de instrucciones) a partir de su lenguaje propio (verbal, gestual o de signos); y
i) hacer uso de un lenguaje de programacion simbolico para resolver un problema. Entendemos
estos procesos de tipo computacional como procesos de resolucion de problemas de matematicas,
en los que el estudiante debe idear, generar, desplegar y gestionar estrategias que le permitan
abordar el problema (con o sin éxito) con la restriccion de que la solucion obtenida debe poder
implementarse en un entorno tecnologico. Nos situamos en una perspectiva de la ensefianza de la
resolucion de problemas independiente del contenido, lo que segin Puig (1996) seria el estudio de
la “pura resolucion de problemas” o estudio de la heuristica matematica, en el sentido de Polya.

Para este estudio’ se disefia un conjunto de problemas, ordenados en complejidad, consistentes en
llevar el robot Bee-bot de un punto inicial a uno final por un camino dado. Se hace uso, ademas, de
un lenguaje de programacion simbodlico basado en tarjetas a modo de bloques que pueden
secuenciarse uno detrds de otro y cuya interaccion con el usuario se realiza mediante lenguaje
natural. La poblacion seleccionada consistid en siete parejas de 5, 6 y 10 afos. Con respecto al
primero de los objetivos se concluye que ya los estudiantes de 5 afios son capaces de pasar de una
representacion espacial del problema (dibujo o esquema) a un programa elaborado mediante
lenguaje verbal y de signos que contiene el plan para obtener la solucion al problema. Estudiantes
de 6 afios ya incluyen caracteristicas propias de los lenguajes de programacién en estas
producciones idiosincrasicas (como son los bucles o la indicacion del fin de programa). Existe una
diferencia cualitativa, en referencia a la capacidad para elaborar programas més complejos, en
estudiantes de 10 afos. Con respecto al segundo de los objetivos, en estudiantes de 5 y 6 afios el uso
del lenguaje simbolico de las tarjetas es crucial a la hora de resolver problemas que previamente no
habian podido resolver, traduciéndose en una ayuda real a la resolucion de problemas que les
permite pensar de forma mas estructurada y modificar el plan pensado. En cambio, para estudiantes
de 10 afios este lenguaje se convierte en superfluo, pues perciben de forma natural los botones de
movimiento del robot como bloques de 6rdenes que pueden ser secuenciados.
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