Hardware de especificaciones libre en las escuelas
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En la actualidad, el uso de robdética se esta extendiendo dentro de los espacios curriculares, los
robots educativos se presentan como una alternativa interesante para poder trabajar
conocimientos transversales a distintas disciplinas (Barrera Lombana, 2015), desde la
matematica y programacion hasta las ciencias naturales. No obstante, se podria decir que dénde
maés se pueden aprovechar las ventajas de los kits de robdtica que abundan en el mercado es
precisamente en la ensefianza de los lenguajes de programacién (Benavides et al., 2016).
Posicionarse desde las tradiciones que asumen el rol histérico y comunitario del aprendizaje, asi
como la necesidad de tener una perspectiva no neutral sobre el uso de dispositivos tecnolégicos,
nos lleva a asumir como requisito el compromiso de una posicion critica con respecto a co6mo
ensefiar y qué tipos de herramientas usar en ese proceso.

El movimiento de hardware libre (0o hardware de especificaciones abiertas), busca llevar el
concepto del software libre (la libertad de usar, estudiar, distribuir o mejorar el software) al disefio
de componentes fisicos, especificando una licencia que permite distribuir planos y cédigo fuente
de desarrollos de PCBs (Printed Circuit Board por sus siglas en inglés) y hardware electronico.
Asimismo, se considera que un disefio de circuito (esquematico, disefio de PCB y archivos
GERBER) debe ser desarrollado con software libre y utilizando formatos abiertos. Idealmente, el
hardware de fuentes abiertas deberia ser disefiado de modo tal que puedan usarse en su
construccion componentes, materiales y herramientas de alta disponibilidad y facil acceso (en lo
posible), empleando herramientas de fuentes abiertas (en el caso del software de desarrollo);
esto permite maximizar la posibilidad de construir y emplear ese hardware por parte de los
usuarios (Gonzalez et al., 2003). Entendemos que no es posible tomar los conceptos
fundamentales del software libre y trasladarlos mecanicamente al hardware, dado que su
naturaleza material dificulta, por ejemplo, la copia y distribucién del mismo. Por eso decimos que
el hardware libre se refiere a las especificaciones de disefio, planos, protocolos de transmisién y
firmware que son necesarios para poder desarrollar y fabricar un sistema de electrénica digital.
La Robdtica educativa con software y hardware libre es una opcién viable para su aplicacion en
el proceso de aprendizaje, porque permite a las escuelas adaptar la tecnologia a las necesidades
especificas de la institucion, permitiendo reutilizar componentes que se encuentran en el colegio
(aportados por la comunidad escolar), reciclando y ahorrando costos. A su vez por la gran
expectativa que genera en los alumnos (y docentes), y al ser de cédigo fuente libre, permite
romper barreras culturales y politicas que pueden ir en detrimento de la calidad educativa;
barreras como el alto costo de adquisicion de los elementos, las licencias privativas para el
software de control o la falta de documentacion especifica (Basel, 2020; Letzen et al., 2019).
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