Gemelos digitales hibridos para la ensenanza de
robotica. Un entorno distribuido en tiempo real

Autor: Directores:
Mg. Néstor Adrian Balich Director: Dr. Gustavo Rossi
Co-Director: Dr. Carlos Neil

Universidad: Fecha de exposicion:
Doctorado en informatica: Universidad 17 de diciembre 2025
Abierta Interamericana

El aprendizaje de robodtica en contextos educativos presenta
desafios persistentes: acceso desigual al hardware, tiempos
limitados de uso en clase, mantenimiento técnico de los
dispositivos, barreras de entrada para los docentes vy
restricciones presupuestarias. Si bien los simuladores han
brindado una respuesta parcial a estos obstaculos, a menudo
presentan una desconexion con el mundo fisico, lo que genera
experiencias de aprendizaje fragmentadas.
Por otra parte, aunque el concepto de gemelo digital ha
demostrado gran efectividad en ambitos industriales, su
adopcion en la educacidon en especial enfocado a la
ensenanza de la robotica aun incipiente. Existen pocos
modelos que articulen simultaneamente el control del robot
real con su representacion virtual en tiempo real.
El modelo hibrido propuesto promueve la autonomia y la [
motivacion intrinseca del estudiante, entendidas como ol
factores esenciales para el aprendizaje significativo, dentro del
contexto de transformacion de la educacion tecnica argentina
y del enfoque construccionista.

ROBOTICA, SIMULACION,EDUCACION

El aporte central consiste en la construccion de una arquitectura escalable
que combina (software/hardware) y su aplicacion en el aula:

Simulacion distribuida en tiempo real.

Sincronizacion multipresencia.

Integracion con hardware fisico.

Soporte para multiples lenguajes de programacion.

Interfaz simplificada basada en Scratch/TurboWarp.

Integracion con entornos de computacion en la nube (Collab).

Incorporacion progresiva de programacion e interaccion con IA.

Implementacion de ribricas modernas para validacion pedagogica.
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	Diapositiva 1: El aprendizaje de robótica en contextos educativos presenta desafíos persistentes: acceso desigual al hardware, tiempos limitados de uso en clase, mantenimiento técnico de los dispositivos, barreras de entrada para los docentes y restriccio

