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RESUMEN

Se desarrollé un asistente robdtico para la enseifianza del Lenguaje Braille en ninos
con o sin discapacidad visual, obteniendo resultados alentadores y sugerencias
interesantes en el funcionamiento de este prototipo, todo esto con el fin de
promover un marco mas inclusivo en la sociedad. (1/1]
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OBIJETIVOS

* Estudiar los aspectos mas relevantes del lenguaje Braille en espafiol y su proceso de ensefianza en
ninos de 6 a 8 anos.

* Disenar y construir un asistente robotico para el soporte de la ensefianza del lenguaje Braille en
ninos de 6 a 8 anos, contando con el apoyo de profesionales del area de educacion.

* Disenar y desarrollar un conjunto de modulos de software que se programaran en el dispositivo
embebido y que cumplira con distintas funcionalidades de ensenanza Braille.

* Disefar y ejecutar un plan de experimentacion que permita validar el asistente robdtico en una
institucion de educacién especial asociada a la Catedra UNESCO de la UPS.
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INTRODUCCION

e Educacion Inclusiva, un derecho humano de las
personas, y no solo para personas con algun tipo de
discapacidad ya que cada humano tiene una condicion
latente de discapacidad.

* Tecnologia Inclusiva, permite brindar herramientas
para desarrollar el aprendizaje.
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INTRODUCCION: SAB (SISTEMA DE APRENDIZAIJE
BRAILLE)
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INTRODUCCION: PRUEBAS DE SAB
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PROPUESTA DEL SISTEMA
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PROPUESTA DEL SISTEMA: ARQUITECTURA
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PROPUESTA DEL SISTEMA: MECANISMO BRAILLE
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PROPUESTA DEL SISTEMA: DISENO DEL ROBOT
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PROPUESTA DEL SISTEMA: MODOS DE
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PROPUESTA DEL SISTEMA: MODOS DE
FUNCIONAMIENTO
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PROPUESTA DEL SISTEMA: MODOS DE
FUNCIONAMIENTO
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RESULTADOS: MODELO DE ENCUESTA
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RESULTADOS: APLICACION DE ENCUESTAS

[2/6]



RESULTADOS: ANALISIS DE DATOS
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RESULTADOS: ANALISIS DE DATOS
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RESULTADOS: ANALISIS DE DATOS

Percepcion de docentes
con discapacidad visual sobre prototipo Braille
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RESULTADOS: ALFA DE CRONBACH

* Los datos obtenidos en las encuestas se avalan con el test de alfa de Cronbach,
teniendo un resultado de 0.85. Este valor nos indica que la coherencia interna
entre items es adecuada, en base a ello podemos indicar que la herramienta de
recoleccion de informacion es valida para obtener datos sobre la precepcion del
asistente robotico de ensenanza del sistema de lecto-escritura en Braille.
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CONCLUSIONES

* El asistente robodtico es de utilidad para los centros educativos de
educacion especial, considerando que se lo empleara principalmente
con ninos con discapacidad visual. Esto es factible de inferirlo en base
a las encuestas aplicadas a los docentes de las instituciones en las que
se pudo realizar el estudio, donde se aprecia una valoracion
totalmente positiva del dispositivo.
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CONCLUSIONES

e Se pudo implementar un dispositivo tratando de integrar
caracteristicas de estimulo positivo como una sonrisa o0 movimientos
de sus extremidades, para ello fue fundamental un disefio simulado y
probado en software para después proceder a la construccion de
prototipo, esto permitid elegir los mejores componentes para su
funcionamiento vy realizar el mejor desarrollo posible con
herramientas de alta calidad, esto nos permitid que el robot genere
un estimulo positivo dentro de las personas con o sin discapacidad
visual, permitiéndonos llamar su atencion e interes de la funciones
gue este posee.
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CONCLUSIONES

* En base a las pruebas que se realizdé con alumnos de entre 6 a 12 anos
de la Unidad Educativa Claudio Neira Garzon, se pudo constatar que
los ninos lograron tener una afinidad con el dispositivo,
provocandoles un estado de animo alegre al momento de utilizar sus
modulos de funcionamiento, por lo tanto nos permitimos decir que la
implementacion de asistentes roboticos en ninos que poseen
distintas discapacidades es totalmente aplicable, y va acorde a
nuestra area de investigacion, este proposito esta alineado con la
finalidad del Grupo de Investigacion GlIATa y la Catedra UNESCO de Ia
Universidad Politécnica Salesiana, Sede Cuenca.
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TRABAJO FUTURO: FASE 2
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