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La mayoría de alumnos tenía un nivel bastante bajo 
de programación cuando empezó la asignatura. Pero 
gracias a la facilidad de Arduino, todos los equipos 
pudieron programar su robot. Sin embargo, fueron 
bastantes los equipos que resolvieron muchas tareas 
del circuito mediante temporización, en vez de hacer 
un mejor uso de los sensores disponibles. Esto causó 
que varios equipos tuvieran problemas cuando las 
baterías de sus robots no tenían su máxima carga, y 
en consecuencia esos robots no se movían a la 
velocidad que habían usado en las pruebas, y por eso 
fallaba la precisión de las temporizaciones. 

El método más usado para apartar el cilindro ha sido 
mediante un brazo delantero o una cola trasera que 
desplazaba el cilindro mientras el vehículo giraba, si 
bien hubo dos robots que usaron la pinza. La mayoría 
de robots superaron el escalón mediante “fuerza 
bruta”, gracias a la tracción por cadenas y a un 
avance a gran velocidad. Hubo dos equipos que 
superaron el escalón con un brazo articulado usado 
como palanca. Los métodos usados para cruzar el 
foso han sido más variados: muchos robots usaron la 
velocidad y un buen diseño de las cadenas, pero 
también se usaron ruedas delanteras auxiliares o un 
brazo como palanca. Cuatro robots consiguieron 
realizar el giro de 180º correctamente usando el 
sensor de ultrasonidos para no chocar con las 
paredes. Se pude decir que muchos equipos optaron 
por soluciones sencillas para superar los objetivos. 

Hubo equipos cuyo robot no completó todo el 
circuito. Pero como para la evaluación también se 
consideró el desarrollo de las actividades 1 a 4, así 
como la asistencia y participación en las sesiones, 
todos los alumnos con asistencia regular han 
superado las prácticas. Aunque en la actividad de la 
competición las notas abarcan desde 3 hasta 10 sobre 
10, en las actividades previas las notas fueron 
bastante buenas. Los informes de los proyectos de 
todos los equipos sobre la planificación y diseño 
inicial de su robot fueron correctos o buenos, y no 
fue necesario indicar mejoras o correcciones del 
diseño a ningún equipo antes de la actividad 4. 

Varios equipos solicitaron disponer de más tiempo de 
prácticas para poder concluir los diseños que tenían 
previstos antes de la competición. Aprovechando que 
había disponibilidad de fechas, se optó finalmente 
por añadir una sesión de prácticas de laboratorio 
adicional para la actividad 4 para todos los grupos de 
prácticas. 

También cabe mencionar que hubo bastante 
competitividad entre equipos en el desarrollo de la 
asignatura. Los alumnos llegaron a pedir que se 
suministrase una caja a cada equipo para ocultar los 
robots cuando estos se guardaban en los armarios 
entre las sesiones. 

3. CONCLUSIONES

Atendiendo a la asistencia a las sesiones de prácticas 
laboratorio, las notas de las actividades, y a la 
participación en la competición, se puede concluir 
que la gran mayoría de los alumnos ha mostrado un 
gran interés por desarrollar las actividades 
propuestas. Se puede decir que la elección de las 
actividades basadas en el proyecto de construcción de 
un robot pensando en una competición final ha 
resultado ser un éxito. 

El hecho de que el controlador del robot sea una 
versión mejorada de la plataforma Arduino, con un 
método de conexionado del cableado muy sencillo, 
ha contribuido a los resultados mencionados, gracias 
a que los alumnos pueden poner en marcha esta 
plataforma y aprender a programarla rápidamente. Es 
más, los alumnos se centran en los verdaderos 
problemas de las actividades planteadas, como son el 
desarrollo y la programación de los robots, en vez de 
problemas relacionados con la instalación o 
configuración del software y el hardware, que 
prácticamente no se han dado en las prácticas 
presentadas aquí. 

Finalmente, cabe decir que hemos encontrado que el 
kit Ultimate Robot ha resultado ser sencillo de poner 
en marcha y utilizar, así como muy robusto y 
bastante fiable, y hemos quedado muy satisfechos 
con este kit. 
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