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1. RESUMEN:

El proyecto que presentamos consiste en facilitar al estudiante un robot sincronizado con canales
de informacién de la UOC, para que le vaya dando informacién personalizada y actualizada de sus
aulas. El robot establecera con el estudiante una comunicacién persuasiva y motivadora,
basandose en la teoria de los habitos, de la autodeterminacion y la gamificacion. Con todo, se
dinamizara el proceso formativo, mejorara el acompafiamiento y el estudiante tendra una mejor
experiencia de su aprendizaje.

2. ABSTRACT:

" The project we present consists of providing the student with a synchronized robot with
information channels of the UOC so that it can provide personalized and updated information
about her classrooms. The robot will establish a persuasive and motivating communication with
the student, based on the theory of habits, self-determination and gamification. All in all, the
training process will be streamlined, the accompaniment will be improved, and the student will
have a better learning experience.
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5. DESARROLLO:

INTRODUCCION

Hasta el momento, el papel de los robots como asistentes personales para el aprendizaje ha sido
investigado, fundamentalmente, en nifios, menos en adolescentes y muy poco con estudiantes
universitarios. De hecho, la poca investigacién con estudiantes universitarios se circunscribe al
aprendizaje de contenidos de programacion o de robdtica en su mayor parte (Spoladr & Benitti,
2017).

En este trabajo pretendemos mostrar cdmo se puede adoptar una perspectiva diferente, mas alla
del aprendizaje de contenidos, y con estudiantes universitarios. Nuestro trabajo presenta la
utilizacidon de un robot, no para el aprendizaje ni adquisicion de competencias, sino para motivar
al estudiante, promover un cambio conductual, y mejorar su experiencia de uso en un contexto
de e-learning universitario.

En nuestra universidad, surgida ya en 1995 completamente online, el modelo educativo se adapta
a las necesidades del estudiante. Desde el momento en que el estudiante accede al campus,
puede configurarlo a su gusto y sacarle todo el provecho. Para ello cuenta con la ayuda
personalizada del tutor, puede enviar sus consultas al Servicio de Atencidn por mensaje o tweet,
o puede preguntar a la Comunidad de la UOC. Ademas, siempre esta apoyado por compafieros
del aula y por el equipo docente, formado por el profesor responsable de la asignatura, el
profesor docente colaborador, y el tutor. El estudiante aprende con y desde los demas, pero para
hacerlo es condicidon necesaria que entre al campus.

En efecto, una vez en el campus, tenemos muchos mecanismos para ayudar al estudiante. En
nuestro modelo pedagdgico se trabajan en el aula aspectos académicos y competenciales, pero
también otros aspectos de cardcter emocional gracias al esfuerzo de profesores y técnicos que
acompafian, ayudan, orientan y apoyan al estudiante, tanto desde un punto de vista académico
como motivacional. Ahora bien, iqué podemos hacer cuando el estudiante, sobre todo los de
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primeros semestres, no entran en la dinamica que le proponemos?; écomo podemos contribuir a
gue se sienta motivado a entrar al campus y mejorar su experiencia en la UOC?; écomo hacer que
entrar al campus sea un “habito”, una conducta que se repita y permanezca en el tiempo?

La solucién que hemos planteado para resolver estas cuestiones es un robot. Esta propuesta es
un tanto innovadora, no solo por disefiar un asistente personal para la motivacién (que no para el
aprendizaje), sino por disefiarlo para estudiantes universitarios. Nuestro robot es como un
copiloto para el itinerario formativo del estudiante, que hemos disefiado y programado para tal
fin, y al que hemos llamado “Botter”. En concreto, pretendemos facilitar al estudiante de primer
semestre (que tiene que adoptar el rol de estudiante en linea) un robot personal sincronizado
con diferentes canales de informacién de la UOC ya existentes, para que le vaya dando
informacidn personalizada y actualizada sobre diferentes aspectos del campus y, sobre todo, de
sus asignaturas y aulas.

FUNDAMENTACION TEORICA

Con el objetivo de individualizar y personalizar el acompanamiento del estudiante de nueva
incorporacién y dinamizar su proceso formativo, nuestra investigacion estd fundamentada en
diferentes teorias psicolégicas que pretenden conseguir que el robot, Botter, establezca una
comunicacion persuasiva y motivadora con el estudiante:

1.- Habit Theory

Desde el siglo pasado, la psicologia viene apuntando a que la vida de las personas esta influida
por algo no reflexivo como es el habito. Su conceptualizacién, ademas, ha ido desde un nivel
puramente neuronal, hasta un constructo macro de cardcter cultural (Clark, Sanders, Carlson,
Blanche & Jackson, 2007). Sea cual sea la dimensién que adoptemos para su analisis, la definicion
clasica de Andrews (1903) puede ayudarnos a entender cémo trabajamos el habito desde Botter:
el habito es una forma de pensamiento, una costumbre, que se establece a través de la repeticién
de una conducta en base a un esquema mental previo. Son conductas que emitimos sin
demasiado control consciente, y eso es lo que queremos conseguir de nuestros estudiantes, que
adquieran el habito de entrar en el campus. Si este habito no se establece, las posibilidades de
motivarlos son pocas.

El esquema clasico para establecer habitos es emitir un trigger (seial acustica del robot, o una
sefial luminosa, por ejemplo) para que se genere una conducta (en nuestro caso, podria ser
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entrar en el aula a leer un mensaje del profesor) y, a continuacién, obtener una recompensa (una
sefial luminosa verde, o un movimiento de alegria, por ejemplo). A medida que este esquema
vaya repitiéndose, la conducta acabara convirtiéndose en un habito.

2.- Self-Determination Theory

La motivacion ha sido un tema constantemente presente en la psicologia, y para esta teoria
también es un concepto fundamental. A partir de la distincion entre motivacién intrinseca y
extrinseca, R. M. Ryan y E. L. Deci (2000) postulan la existencia de tres necesidades psicoldgicas
innatas: competence, autonomy y relatedness.

La motivacién intrinseca es la intencion a actuar, el interés espontaneo, sin recompensas
externas, el hacer una actividad por la satisfaccién inherente a la propia actividad, y que nos lleva
a actuar o emitir una conducta. La motivacion extrinseca estd mas determinada por la presion
social como, por ejemplo, un nifio que hace los deberes por el control que estan ejerciendo sus
padres sobre sus tareas escolares. El valor de la conducta no reside en ella misma, sino en su
valor instrumental, y la regulacion ya no es interna, sino externa.

Segun los mismos autores, el objetivo es promover la regulacién auténoma de la conducta, mas
alla de la motivaciéon extrinseca. En un principio, las personas nos comportamos de determinada
manera porque dicha conducta estd modelada, o puesta en valor por otras personas significativas
para nosotros con las que sentimos o queremos relacionarnos. Asi es como la necesidad basica de
relatedness, la necesidad de sentir pertenencia o conexion con otros, es importantisima para la
interiorizacion de la motivacién. Ademas, el contexto puede promover la motivacién intrinseca
apoyando las necesidades bdsicas mencionadas, ya que la motivacién intrinseca esta
intimamente relacionada con la satisfaccion de las necesidades de autonomia y competencia
(claramente) y con la de relaciones también, aunque en menor grado.

Esta teoria puede ser muy significativa para el ambito de la educacién, ya que lo que queremos,
en definitiva, es motivar a los estudiantes a que se comprometan, se esfuercen y tengan el mejor
desempeiio posible (Ryan & Deci, 2000). Si el contexto social en el que estan inmersos nuestros
estudiantes es responsive a sus necesidades psicoldgicas basicas, conseguiremos un desarrollo
Optimo de sus capacidades, a la vez que adoptaran un papel activo, responsable y con iniciativa
en su proceso de aprendizaje. Desde este punto de vista, es vital disefiar el robot de manera que
muestre adecuadamente una conducta responsive que apoye las necesidades psicoldgicas de
nuestros estudiantes (Birnbaum, Mizrahi, Hoffman, Reis, Finkel & Sass, 2016).
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3.- Persuasive Design

En los ultimos anos se han desarrollado sistemas y tecnologias para cambiar las actitudes o
conductas de las personas, y ahi es donde los sistemas de disefio y evaluacién persuasivos juegan
un papel muy importante. Las nuevas tecnologias crean oportunidades para la interaccion
persuasiva porque los usuarios pueden ser accesibles muy rapidamente (Oinas-Kukkonen &
Harjumaa, 2009), y en el campo de la educacidn las interacciones con un robot pueden motivar a
una persona a un mejor proceso de aprendizaje.

Los sistemas persuasivos pueden ser definidos como aquel software computerizado o aquellos
sistemas de informacién disefiados para reforzar, cambiar o dar forma a actitudes o conductas sin
usar la coaccidn o el engafio (Oinas-Kukkonen & Harjumaa, 2009). En nuestro caso, con Botter,
somos los humanos, no los robots, los que tenemos el objetivo de influir en las actitudes o
conductas de nuestros estudiantes, y disefiaremos a Botter con este fin.

En este contexto, el marco de referencia mas desarrollado es el que nos ha aportado B. J. Fogg
(2003) y el trabajo de su Stanford Persuasive Tech Lab. En su modelo de conducta (Fogg Behavior
Model, FBM), el autor sefiala que el comportamiento es producto de tres factores: motivacion,
habilidad y factores desencadenantes, cada uno de los cuales tiene subcomponentes. El FBM
afirma que para que una persona realice un comportamiento, la persona debe (1) estar lo
suficientemente motivada, (2) tener la capacidad de realizar el comportamiento y (3) ser activada
para realizar el comportamiento. Estos tres factores deben darse en el mismo momento ya que si
no es asi, el comportamiento no tendra lugar.

En la medida que este modelo es util para el andlisis y disefio de tecnologias persuasivas,
nosotros lo hemos adoptado para diseiar a Botter. En concreto, utilizamos la mirada para que
Botter sea mas persuasivo, al mismo tiempo que emite gestos tales como caminar, mover la
cabeza o aplaudir (Ham, Cuijpers & Cabibihan, 2015).

OBJETIVOS

A partir de la fundamentacion tedrica que hemos descrito someramente, hemos concretado
nuestros objetivos generales en los siguientes:

- Dinamizar el proceso formativo, ampliando la interaccién con el estudiante novel de la
UOC Yy la informacién que le ofrecemos sobre su integracion al campus y en las aulas.

- Conseguir un acompafamiento mds continuado, mas enriquecido y mas alla de los limites
virtuales del campus complementando, en los estadios iniciales, el trabajo que hacen los
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tutores a lo largo de toda la vida académica del estudiante.

- Fomentar la personalizacién e individualizacidn en el acompafiamiento, adaptandolo a las
necesidades y caracteristicas de cada estudiante.

- Incrementar la adherencia a la formacién en la UOC, reduciendo el abandono.

Para ello, Botter deberd poder:

- Llamar la atencién del estudiante, y mantenerla.

- Presentar al estudiante informacidn significativa sobre su proceso de aprendizaje, tal
como plazos de entrega, si ha de bajarse una documentacién para el estudio, si ha leido
un mensaje que ha colgado el profesor, etc. Estos bits de informacién permitiran que el
estudiante establezca tiny goals (pequenas metas inmediatas), que estimularan mas su
motivacién que no una Unica meta de mas alcance, y a mas largo plazo.

- Plantear un buen sistema de refuerzos, de manera que el estudiante reciba una
recompensa (gamificacion) por cada accion que sea adecuada para su aprendizaje.

- Ofrecer informacién de confianza, que permita al estudiante mantenerse en su objetivo
de aprendizaje, y aumentar su percepcion de auto-eficacia. Para ello, Botter ha de poder
ofrecer informacion actualizada en tiempo real, de manera que si invita a su estudiante a
entrar a campus porque hace dias que no lo hace, sea realmente cierto que no lo hace. El
vinculo afectivo entre Botter y el estudiante esta basado, precisamente, en esta
confianza.

- Manifestar expresiones diferentes, ya sea con movimientos “corporales” o con
expresiones “faciales”.

- Poner en valor la satisfaccion por el propio proceso de aprendizaje del estudiante.
Aprender es muy satisfactorio, pero lo mas importante no es que lo sea, sino que el
estudiante se de cuenta de que lo es. Por eso Botter puede, por ejemplo, dar informacién
sobre las calificaciones de sus trabajos de evaluacidon continua con cierto grado de
gamificacion.

CARACTERISTICAS TECNICAS DE BOTTER

Una vez establecidos los objetivos generales y especificos para Botter, hemos realizado un
benchmarking para poder decidir qué robots podian cumplir con las condiciones requeridas. El
primer criterio de seleccidon fue conseguir un equilibrio entre coste, usabilidad (dimensiones,
esqueleto), personalizacién (sistema, programacion, estética), accesibilidad (deteccion de
proximidad, reconocimiento de voz, reconocimiento visual/facial), conectividad (wifi, bluetooth),
autonomia (alta, media, baja) y expresion emocional. Este ultimo aspecto a evaluar, lo hicimos
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teniendo en consideracién tres componentes: expresién facial (luz, boca, ojos, texto, graficos),
movimiento (brazos, piernas, ruedas) y audio (sonido, voz).

En funcién de estos criterios, valoramos los siguientes robots comerciales: Lego MindStorm EV3,
Mbot 2.4G, Aisoy 1, Zenbo, Cozmo, Otto y Zowi; para acabar escogiendo Cozmo y Zowi.

[Insertar aqui figura 1]

El robot Cozmo presenta las caracteristicas siguientes: pequeiio, compacto, grado de
personalizacién del sistema sélo por el propietario, programacion limitada (SDK), autonomia baja,
coste medio, con ruedas, voz, brazos, ojos, texto, reconocimiento de voz, reconocimiento facial,
deteccion de proximidad y wifi.

El robot Zowi presenta las caracteristicas siguientes: tamano medio, compacto, programacién en
open source, impresiéon en 3D, grado de personalizacion del sistema sélo por el propietario,
autonomia alta, coste bajo, con piernas, sonido, boca, deteccién de proximidad y bluetooth.

PERSPECTIVAS FUTURAS

Desde el trabajo realizado hasta el momento con Botter y con nuestros estudiantes noveles, nos
atrevemos a proponer la necesidad de llevar a cabo un estudio de tipo experimental con grupo
control, con medidas pre y post-test. Ahora bien, seria conveniente mantener el uso de robots
low cost para garantizar que su uso como herramienta de apoyo puede ser generalizada al mayor
numero de estudiantes posible. Asimismo, consideramos que es necesaria investigacién sobre las
caracteristicas de los robots que pueden ir desde “boots” (sistemas operativos), hasta robots
antropomorficos, y combinar estas caracteristicas fisicas con otras “psicolégicas” como el tipo de
triggers, el tipo de mensajes, el tono y estilo de éstos, etc.

Igualmente, es muy importante tener en consideracion el nuevo Reglamento General de
Protecciéon de Datos, mas restrictivo y con importantes implicaciones para experiencias como
éstas. Gestionar una recogida de datos con fines de investigacidn que implique la interaccién de
una persona con un robot y el tratamiento de sus datos personales sobre su proceso de
aprendizaje implica un trabajo legal previo que va mas alla del trabajo de psicélogos, informaticos
y expertos en e-Learning. La transdisciplinariedad que exige este tipo de experiencias se hace mas
evidente todavia.

Pequefios cambios se inician con pequefios proyectos. Es asi como los robots se van
introduciendo en entornos sociales tales como la educacién o la salud. No obstante, lejos de
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considerarlos como una amenaza, la robédtica puede ser considerada como una oportunidad. Un
robot nos puede ayudar a seguir una dieta, o a darnos unas consignas de evacuacidn ante un
incendio, o a formarnos en un idioma extranjero. Ahora bien, junto con las oportunidades
deberemos asumir sus retos: como disefar los robots para que sean persuasivos y provoquen un
cambio conductual, y cdmo resolver las cuestiones éticas y legales que se plantean en la
interaccion robot-persona.

Es muy probable que la robética ocupe un lugar privilegiado en la formacién y educacion de las
personas (Chidambaram, Chiang & Mutlu, 2012), aunque eso no implique, forzosamente, la
deshumanizacién de la educacién. El hecho de formarnos con robots no implica, solamente,
delegar las funciones de los educadores para desarrollar procesos relativamente auténomos,
automaticos o despersonalizados. Siempre y cuando profesionales del e-learning lideren estos
cambios, la robdtica puede contribuir no a deshumanizar la educacién, sino a ampliar su alcance
como herramienta de cambio social. Aunque la robdtica amplie sus limites hasta territorios que
no podemos ni imaginar, los educadores son insustituibles y mantendrdn su papel decisivo en la
formacidn de las personas. El agente del cambio y de progreso no puede ser mas que un ser
humano.
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5.1. FIGURA O IMAGEN 1
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