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Resumen

La escasez de maquetas fisicas en los laboratorios universitarios es un problema ampliamente reconocido a nivel interna-
cional. Como respuesta a esta problemdtica, este articulo presenta CE2Labs (Unlocking the Development and Experiences of
Control Education Labs), un proyecto de innovacioén docente financiado por el IFAC Activity Fund y desarrollado por un equipo
internacional de docentes y técnicos de laboratorio de universidades de Espafia, Suecia, Francia, Alemania y Reino Unido. El
proyecto propone el disefio y construcciéon de maquetas de bajo coste y cédigo abierto con distintos niveles de complejidad,
desde dispositivos mecédnicos impresos en 3D hasta soluciones basadas en Arduino y electrénica propia, asi como el desarrollo
de una plataforma web donde compartir materiales docentes y experiencias. Como elemento innovador, el proyecto incorpora
estrategias de gamificacion inspiradas en el concepto de escape room para promover experiencias de aprendizaje mas dindmicas
en el laboratorio. En este articulo se describe el proyecto y los resultados obtenidos durante su primera fase de desarrollo.
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Democratizing Control Laboratories: The CE2Labs Initiative
Abstract

The shortage of physical lab models in university control engineering laboratories is a widely recognized problem at the
international level. In response to this challenge, this paper presents CE2Labs (Unlocking the Development and Experiences of
Control Education Labs), a teaching innovation project funded by the IFAC Activity Fund and developed by an international
team of educators and laboratory engineers from universities in Spain, Sweden, France, Germany, and the United Kingdom.
The project proposes the design and construction of low-cost, open-source physical lab models at different levels of complexity,
ranging from 3D-printed mechanical devices to Arduino-based and custom electronics solutions, as well as the development
of an open-access web platform where educators worldwide can access the materials and share experiences. As an innovative
element, the project incorporates gamification strategies inspired by the escape room concept to promote more dynamic learning
experiences in the control lab. This paper describes the project and the results obtained during its first development phase.

Keywords: Control education, Teaching innovation, Open source.

1. Introduccién través de la experimentacion real (Broo et al., 2022). En el
ambito del control automadtico, los experimentos de labora-

A diferencia de otras disciplinas, una de las sefias de iden- torio constituyen un componente esencial del proceso de en-
tidad de la ingenieria es la conexion directa entre teoria y sefianza-aprendizaje, ya que permiten al alumno enfrentarse a
practica, donde el estudiante no solo comprende los funda- la complejidad y a las imperfecciones inherentes a los siste-

mentos formales sino que los verifica, aplica y cuestiona a
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mas fisicos reales, algo que ningin simulador puede reprodu-
cir completamente (Abramovitch, 2023). Estas experiencias
permiten ademas desarrollar competencias transversales fun-
damentales en ingenieria, como la resolucién de problemas en
entornos reales, la integracidon hardware-software, la adquisi-
cion y tratamiento de datos, el trabajo colaborativo y la vali-
dacién experimental de modelos y algoritmos de control.

Sin embargo, la realidad de la mayoria de los laboratorios
universitarios de control dista mucho de este ideal. El eleva-
do coste de los equipos industriales, su mantenimiento, y la
escasa inversion institucional en infraestructuras docentes ha-
cen que muchos grupos de estudiantes compartan un nimero
reducido de maquetas, limitando enormemente el tiempo de
experimentacion individual. Esta situacion se agrava especial-
mente en paises en vias de desarrollo, donde la disponibilidad
de recursos es atin mas restringida. Como respuesta parcial a
este problema, en la dltima década se ha producido un notable
avance en el desarrollo de simuladores, laboratorios virtuales
y remotos y herramientas interactivas que permiten ampliar
las posibilidades practicas mas alla de las limitaciones fisicas
del espacio y el equipamiento (Alsaleh et al., 2022; Guzman
et al., 2023). No obstante, estas soluciones, aunque son valio-
sas desde el punto de vista pedagdgico y permiten ampliar el
acceso y flexibilizar el aprendizaje, no logran sustituir com-
pletamente la experiencia de manipular un sistema fisico real
y observar su comportamiento dindmico de primera mano. En
particular, contindan existiendo limitaciones importantes re-
lacionadas con la interaccion fisica, la incertidumbre experi-
mental, el ruido de medida y otros fenémenos inherentes a los
sistemas reales.

En paralelo, durante los ultimos afios se ha producido un
crecimiento significativo de las tecnologias de fabricacién di-
gital, impresién 3D y plataformas electrénicas de bajo coste
basadas en hardware abierto, como Arduino o Raspberry Pi.
Estas tecnologias han permitido reducir considerablemente las
barreras econdémicas asociadas al desarrollo de prototipos y
sistemas experimentales, favoreciendo la aparicién de nuevas
metodologias docentes centradas en el aprendizaje practico y
la experimentacion distribuida (Guzman et al., 2022).

Sin embargo, a pesar de estas oportunidades, todavia exis-
te una carencia importante de iniciativas coordinadas que in-
tegren el desarrollo de maquetas abiertas, materiales docentes
reutilizables y experiencias compartidas entre universidades
dentro del drea de automdtica y control. En este contexto sur-
ge la iniciativa CE2Labs (Unlocking the Development and Ex-
periences of Control Education Labs), financiada por el IFAC
Activity Fund. Esta iniciativa plantea un enfoque alternativo y
complementario: el disefio y construccion de maquetas fisicas
de bajo coste para la educacidon en control automatico, dis-
tribuidas bajo una filosofia de cédigo abierto. Esta filosoffa
abierta favorece la creacidon de una comunidad internacional
de docentes capaz de compartir mejoras, nuevas practicas ex-
perimentales, experiencias de aula y material educativo reuti-
lizable.

Inspirdndose en plataformas como el sistema TCLab
(Guzman et al., 2022), el proyecto busca democratizar el ac-
ceso a equipamiento docente real, ofreciendo maquetas de
distintos niveles de complejidad, desde dispositivos mecéni-
cos impresos en 3D hasta soluciones basadas en Arduino y
electrénica propia, que puedan ser reproducidos, modificados

y utilizados por cualquier docente o institucién en el mundo.
Como elemento innovador, el proyecto incorpora también es-
trategias de gamificacion inspiradas en el concepto de escape
room, con el objetivo de generar experiencias de aprendiza-
je mds dindmicas y motivadoras en el laboratorio de control
(Pataro et al., 2024; Gonzalez-Hernandez et al., 2025). Cabe
destacar que la iniciativa C2Labs esta siendo desarrollado por
un equipo internacional de docentes y técnicos de laboratorio
de universidades de Espafia (Universidad de Almeria), Suecia
(Lund University), Francia (Université Paris-Saclay), Alema-
nia (HAW University) y Reino Unido (Imperial College).

Por otro lado, mas all4 del desarrollo de hardware educati-
vo, el proyecto CE2Labs persigue establecer una metodologia
abierta y colaborativa para el disefio de laboratorios docentes
de control, promoviendo tanto la reutilizacién de recursos co-
mo la transferencia de experiencias entre instituciones. De este
modo, el proyecto no solo busca reducir las barreras econémi-
cas asociadas a la experimentacion en automadtica, sino tam-
bién reforzar el atractivo de la disciplina mediante experien-
cias practicas mas accesibles, visuales e interactivas.

El presente articulo se divide como sigue: la seccién 2 des-
cribe brevemente la iniciativa C2Labs, mostrando los obje-
tivos, fases de desarrollo e impacto esperado. La seccién 3
muestra las maquetas desarrolladas hasta el momento. Por
ultimo, la seccidon 4 presenta las principales conclusiones y
los trabajos futuros.

2. Descripcion del proyecto CE2Labs

CE2Labs es un proyecto financiado por el IFAC Activity
Fund y respaldado por el Comité Técnico IFAC 9.4 sobre Edu-
cacion en Control y el Comité de Actividades Educativas de
IFAC.

2.1. Objetivos

El proyecto persigue dos objetivos principales. En primer
lugar, el disefio y construccién de una coleccidén de maquetas
fisicas de bajo coste con distintos niveles de complejidad, re-
producibles por cualquier institucién gracias a su distribucién
bajo una filosoffa de c6digo abierto. En concreto, se plantea el
desarrollo de seis modelos diferentes, agrupados en cuatro ca-
tegorias segun su nivel de complejidad y tecnologia empleada:

= Dispositivos mecanicos basicos impresos en 3D: co-
mo el regulador centrifugo de Watt

= Laboratorios avanzados impresos en 3D: como el sis-
tema ball and beam, o el sistema de celda Peltier.

= Soluciones basadas en Arduino: como sistemas de
control de temperatura o de posicion.

= Laboratorios basados en electronica propia: como
una versién compacta del sistema de cuatro tanques
acoplados.

En segundo lugar, el desarrollo de una plataforma web
donde docentes de todo el mundo puedan acceder libremente
a los materiales necesarios para construir los modelos, com-
partir sus experiencias y colaborar en su mejora continua.
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Como elemento transversal a ambos objetivos, el proyecto
incorpora estrategias de gamificacion inspiradas en el concep-
to de escape room, con el fin de promover experiencias de
aprendizaje mas dindmicas y motivadoras.

2.2. Fases de desarrollo

El proyecto se articula en dos fases diferenciadas. La Fase
I (septiembre 2025 - abril 2026) comprende la definicién del
catdlogo de maquetas a desarrollar, el disefio y construccién
de prototipos, y el desarrollo inicial de la plataforma web. Esta
fase incluye también estancias de intercambio entre los socios
del proyecto para el desarrollo conjunto de los modelos.

La Fase II (mayo - septiembre 2026) estd orientada a la
validacién y difusién de los resultados. En esta etapa se lle-
va a cabo el intercambio de maquetas entre las universidades
participantes, su evaluaciéon desde un punto de vista docente,
el desarrollo de material educativo asociado, y la celebracion
de un taller final abierto a la comunidad IFAC para compartir
experiencias y conclusiones.

2.3.  Impacto esperado

Los resultados del proyecto estan dirigidos a la comuni-
dad de control en general, si bien su impacto mds inmediato
se espera en el &mbito universitario, donde el déficit de maque-
tas fisicas y equipamiento experimental resulta especialmente
acusado. Gracias a su disefio modular y a los distintos nive-
les de complejidad contemplados, las maquetas desarrolladas
pueden utilizarse tanto en cursos de grado y master como en
actividades de divulgacion dirigidas a estudiantes de educa-
cién secundaria, siguiendo las experiencias previas desarro-
lladas en la Universidad de Almeria (Hoyo et al., 2022). Asi-
mismo, la naturaleza abierta y reproducible de los desarrollos
favorece su adaptacién a diferentes contextos educativos, in-
cluyendo instituciones con recursos limitados o pertenecientes
a paises en vias de desarrollo, donde las restricciones presu-
puestarias dificultan el acceso a equipamiento especializado.

Desde el punto de vista formativo, el proyecto permite a
los estudiantes enfrentarse a problemas reales de ingenieria y
aplicar sus conocimientos tedricos en contextos proximos a la
préctica industrial, superando parcialmente las limitaciones de
los entornos puramente simulados. Igualmente, las maquetas
propuestas facilitan la experimentacién con fendmenos reales
como ruido de medida, saturaciones, retardos o incertidum-
bres de modelado, aspectos dificiles de reproducir de forma
completamente realista en laboratorios virtuales. De igual mo-
do, el proyecto favorece el desarrollo de competencias trans-
versales especialmente relevantes en ingenieria, tales como el
trabajo colaborativo, la validacién experimental, la integracién
hardware-software y la resolucién de problemas.

Para el profesorado, el proyecto proporciona una herra-
mienta accesible, reproducible y de bajo coste que permite
plantear précticas experimentales relevantes sin depender ex-
clusivamente de equipamiento industrial costoso o de solucio-
nes puramente virtuales. Ademads, la filosofia abierta del pro-
yecto favorece la creacién de una comunidad docente capaz
de compartir mejoras, nuevas practicas y recursos educativos
reutilizables. En este sentido, el proyecto no se limita al desa-
rrollo de hardware educativo, sino que promueve una metodo-
logia abierta de disefo y transferencia de experiencias docen-

tes, facilitando la adopcidn progresiva de nuevas estrategias
experimentales y metodologias activas de aprendizaje.
Adicionalmente, el proyecto puede contribuir a la interna-
cionalizacién de la educacion en control mediante la creacién
de una red de colaboracién entre universidades y el desarrollo
de materiales abiertos, accesibles y reutilizables. La platafor-
ma prevista facilitard el intercambio de documentacién técni-
ca, recursos docentes y experiencias de uso, favoreciendo la
continuidad de los desarrollos mas alld del propio proyecto.
Finalmente, la iniciativa contribuird a reforzar la visibilidad
y el atractivo del control automético mediante experiencias
practicas mds dindmicas y motivadoras, una de las principa-
les preocupaciones actuales de la comunidad (Axelson-Fisk
et al., 2022; Gallarta-Séenz et al., 2023; Gonzalez-Hernandez
et al., 2025). Asimismo, el proyecto podrd servir como en-
torno para explorar nuevas metodologias docentes basadas en
gamificacion, aprendizaje experiencial y laboratorios abiertos.

3. Magquetas desarrolladas

Esta seccién muestra los diferentes desarrollos realizados
hasta el momento por el equipo de la Universidad de Almeria,
incluyendo una maqueta del gobernador centrifugo de Watt,
el sistema Ball and Beam y nuevos juegos para la escape box.
Asimismo, se presenta la pAgina web del proyecto, donde toda
la documentacién y los recursos desarrollados se encuentran
disponibles de forma abierta.

Figura 1: Disefio 3D del gobernador de Watt.

3.1. Gobernador centrifugo de Watt

El gobernador centrifugo de Watt es un mecanismo clasi-
co utilizado para regular automaticamente la velocidad de una
maquina de vapor mediante realimentacién mecanica. Su fun-
cionamiento se basa en dos masas giratorias que modifican la
apertura de una vélvula de vapor en funcién de la velocidad
de giro, constituyendo uno de los primeros ejemplos histdri-
cos de control automatico en lazo cerrado (Fortuna and Sci-
bilia, 2026). En el marco de este proyecto se ha desarrolla-
do una maqueta fisica basada en el gobernador centrifugo de
Watt, orientada principalmente a tareas de divulgacién y a la
transmisién de los conceptos bdsicos del control automatico
en talleres dirigidos a estudiantes preuniversitarios, como los
descritos en Hoyo et al. (2022). Para ello, se ha realizado un
disefio tridimensional del sistema (ver Fig. 1), compuesto por
una estructura mecdnica con dos masas giratorias unidas me-
diante brazos articulados a un eje central.
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El movimiento de estas masas permite visualizar de forma
intuitiva el principio de realimentacién asociado a la regula-
ci6n automatica de velocidad, convirtiendo la maqueta en una
herramienta didéctica sencilla, visual e interactiva. La Fig. 2
muestra el estado actual del prototipo desarrollado.

Figura 2: Construccién preliminar del prototipo.

3.2.  Ball and Beam

El sistema Ball and Beam constituye una de las platafor-
mas experimentales mds utilizadas en el dmbito del control
automadtico debido a su comportamiento inherentemente ines-
table y a la facilidad con la que permite ilustrar conceptos
fundamentales relacionados con realimentacion, estabilidad y
disefio de controladores (Sutera et al., 2026). El sistema con-
siste en una bola que se desplaza sobre una barra cuya inclina-
cion puede modificarse mediante un actuador, de manera que
el objetivo de control consiste en regular la posicién de la bola
sobre la superficie. En el marco de este proyecto se ha desarro-
1lado una maqueta fisica del sistema Ball and Beam orientada
a actividades docentes y tareas de divulgacion, disefiada me-
diante impresién 3D y hardware de bajo coste. La Figura 3
muestra el disefio 3D de dicha maqueta realizado en el marco
de este proyecto.

Figura 3: Disefio 3D Ball and Beam.

El disefio toma como referencia desarrollos abiertos pre-
vios, aunque se han realizado modificaciones tanto mecani-
cas como electrénicas para mejorar la estabilidad estructural
y la calidad de las medidas adquiridas. En particular, se ha in-
tegrado un sensor laser basado en tecnologia Time-of-Flight
(ToF), permitiendo medir con mayor precisién y robustez la

posicién de la bola respecto a soluciones tradicionales basadas
en sensores ultrasénicos. Los detalles técnicos y las mejoras
implementadas en la plataforma se describen en profundidad
en Cafiadas-Aranega et al. (2026), trabajo también enviado a
las Jornadas de Automadtica. El resultado final de la maqueta
construido se muestra en la Fig. 4.

Figura 4: Maqueta del Ball and Beam.

Por otra parte, una de las principales caracteristicas de la
plataforma propuesta es su capacidad para implementar dife-
rentes estrategias de control mediante su integracién con en-
tornos Matlab/Simulink y plataformas Arduino, constituyendo
una herramienta did4ctica versatil para la ensefianza de mode-
lado dindmico, identificacion de sistemas y disefio de contro-
ladores. Esta integracion aporta un valor afiadido significativo
desde el punto de vista educativo, ya que permite a los estu-
diantes trabajar dentro de un entorno ampliamente utilizado
tanto en el ambito académico como industrial, facilitando la
transicién entre conceptos tedricos y aplicaciones practicas.
En particular, el uso de Matlab/Simulink posibilita la imple-
mentacién directa de algoritmos de control, la adquisicién y
visualizacién de datos en tiempo real, asi como la modifica-
cién rdpida de pardmetros y estructuras de control sin necesi-
dad de intervenir sobre el hardware de bajo nivel. De este mo-
do, los estudiantes pueden centrar su atencién en la compren-
si6n del comportamiento dindmico del sistema, la validacién
de modelos y el andlisis comparativo del desempefio de dife-
rentes estrategias de control. A modo de ejemplo ilustrativo,
la Fig. 5 muestra un esquema de control directamente desatro-
llado en Matlab/Simulink, mientras que la Fig. 6 presenta los
resultados obtenidos. Como se puede observar en dicha figura,
es posible llevar a cabo tareas de simulacién empleando tanto
modelos lineales como no lineales del proceso, comparando
en tiempo real las respuestas simuladas con las obtenidas ex-
perimentalmente en el sistema fisico. Esta funcionalidad no
solo favorece la comprension de fenémenos como las no li-
nealidades, retardos o incertidumbres del modelo, sino que
también refuerza competencias précticas relacionadas con la
validacién experimental y el ajuste de estrategias de control
en entornos realistas.
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Figura 5: Esquema de control en Simulink
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Figura 6: Ejemplo ilustrativo de ensayo de control.

Se debe destacar que, gracias al reducido coste de fabrica-
cién (=17 €), portabilidad y facilidad de replicacién, la pla-
taforma desarrollada resulta especialmente adecuada para ac-
tividades practicas en laboratorio y talleres formativos orien-
tados a estudiantes de ingenierfa. Incluso puede utilizarse en
experiencias take-home lab (Guzman et al., 2022), donde gru-
pos de estudiantes puedan trabajar de forma auténoma fuera
del entorno tradicional de laboratorio.

3.3.  Scape box

La ultima plataforma desarrollada por el equipo de la Uni-
versidad de Almeria consiste en una escape box educativa
orientada a la ensefianza y divulgacién de conceptos relacio-
nados con la Ingenieria de Control mediante metodologias ba-
sadas en gamificacién. La plataforma toma como base un de-
sarrollo previo descrito en Gonzélez-Herndndez et al. (2025),
en el que se presenta el diseilo completo de una experiencia ti-
po escape room centrada en la resolucién de desafios relacio-
nados con modelado dindmico, sensores y actuadores, analisis
de sistemas y disefio de controladores PID.

En el marco del presente proyecto, y en sinergia con la
iniciativa Game-On Control, proyecto de innovacién docente
actualmente en desarrollo por el equipo de la Universidad de
Almeria, se estd desarrollando una nueva versién del prototipo
con el objetivo de mejorar la experiencia interactiva del usua-
rio y ampliar las posibilidades docentes de la plataforma, ver
Fig. 7.

Figura 7: Disefio 3D del nuevo prototipo de escape-box.

Entre las principales mejoras introducidas destaca la in-
tegracion de una pantalla tactil, que permitird una interaccion
mas dindmica e intuitiva con el sistema, facilitando tanto la na-
vegacion entre niveles como la presentacion de informacion
contextual, pistas y retos adaptativos. Los juegos presentan
complejidad incremental y estan desarrollados siguen la meto-
dologia descrita en Gonzalez-Hernandez et al. (2025), basada
en el uso de diferentes mazos de cartas, retos secuenciales y
preguntas interactivas cuya informacién se presenta dindmi-
camente en pantalla. Con el objetivo de favorecer su difusion
y utilizacién por parte de la comunidad internacional, todos
los contenidos del juego han sido completamente traducidos al
inglés. A modo ilustrativo, la Fig. 8 muestra un ejemplo de una
de las preguntas presentadas en pantalla durante el desarrollo
de la experiencia, mientras que la Fig. 9 presenta algunas de
las cartas asociadas a dicha prueba.

Question 1

To control the system, the first step is to identify the
documents that reveal a regulation problem.

1) Documentland?
2) Documents 2, 3and 7

3) Documents1,2and 6

A = Accept

4) Documents 2 and 6 B = Delete

C = Cancel

Figura 8: Ejemplo de preguntas del juego del sistema Scape box.

Actualmente, se estdn disefiando nuevos juegos y desafios
con distintos niveles de complejidad, orientados tanto a es-
tudiantes preuniversitarios como a alumnado universitario de
diferentes cursos de ingenieria. Se debe destacar que la mo-
dularidad del escape box permite adaptar la dificultad y los
contenidos de la experiencia en funcién del perfil de los parti-
cipantes, favoreciendo el aprendizaje progresivo de conceptos
relacionados con automatica, control e instrumentacion indus-
trial.



Guzmdn et al. /Jornadas de Automdtica, 47 (2026)

S U p——

Figura 9: Ejemplo de cartas del juego.

3.4. Filosofia abierta y replicabilidad

Uno de los pilares fundamentales del proyecto CE2Labs
es la filosofia de codigo abierto aplicada al desarrollo de labo-
ratorios docentes. Toda la informacién relativa a las maque-
tas desarrolladas, incluyendo documentacién técnica, archi-
vos de impresién 3D, materiales docentes y recursos asocia-
dos, se encuentra disponible publicamente en la pagina web
oficial del proyecto CE2Labs de la Universidad de Almerfa:
https://arm.ual.es/ce2lab/. Esta plataforma tiene co-
mo objetivo facilitar la replicabilidad de los desarrollos reali-
zados y promover su utilizacién tanto en contextos docentes
como en actividades de divulgacién cientifica.

Este enfoque no solo reduce las barreras econdmicas aso-
ciadas a la implementacién de laboratorios de control, sino
que también favorece la creacién de una comunidad interna-
cional de colaboracién docente, donde profesores y estudian-
tes puedan compartir mejoras, nuevas practicas experimenta-
les y experiencias de uso.

4. Conclusiones y trabajos futuros

Este trabajo ha presentado la iniciativa CE2Labs, un pro-
yecto internacional de innovacién docente orientado al desa-
rrollo de maquetas fisicas de bajo coste y codigo abierto para
la ensefianza del control automético. Frente a las limitaciones
existentes en numerosos laboratorios universitarios, especial-
mente en contextos con recursos reducidos, el proyecto propo-
ne una alternativa basada en plataformas accesibles, reprodu-
cibles y facilmente adaptables a diferentes niveles formativos.

Los resultados obtenidos durante la primera fase del pro-
yecto demuestran la viabilidad del enfoque propuesto. En par-
ticular, se han desarrollado diferentes plataformas experimen-
tales que cubren distintos niveles de complejidad, desde sis-
temas mecdnicos bdsicos, como el gobernador centrifugo de
Watt, hasta maquetas avanzadas integradas con Arduino y
Matlab/Simulink, como el sistema Ball and Beam. Asimismo,
se ha avanzado en el desarrollo de experiencias basadas en
gamificacion mediante la plataforma escape box, incorporan-
do dindmicas inspiradas en los escape rooms educativos para
fomentar experiencias de aprendizaje mas interactivas y moti-
vadoras.

Ademads del desarrollo fisico de las maquetas, el proyecto
ha permitido establecer una infraestructura abierta para com-
partir disefios, documentacién técnica y recursos educativos a
través de la plataforma web CE2Labs, favoreciendo la crea-
cién de una comunidad internacional de docentes y estudian-
tes en torno a la educacion en control.

Como lineas de trabajo futuro, se pretende realizar una va-
lidacién docente sistemadtica de las plataformas desarrolladas

mediante experiencias piloto en distintas universidades parti-
cipantes, evaluando su impacto sobre la motivacion, el apren-
dizaje y la adquisicién de competencias practicas por parte del
alumnado. Igualmente, se pretende desarrollar material docen-
te de apoyo a las actividades académicas planteadas sobre las
difereten plataformas experimentales.

Por otra parte, se continuard trabajando en la mejora de
las plataformas actuales, especialmente en la integracion de
nuevas funcionalidades electrdnicas, interfaces interactivas y
estrategias de gamificacién adaptativa. Finalmente, se prevé
consolidar la plataforma CE2Labs como un repositorio abierto
y colaborativo para la comunidad internacional de educacién
en control, facilitando la reutilizacién, modificacién y expan-
si6n de los desarrollos realizados en el marco del proyecto.
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