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ABSTRACT

methodology to learn music using new technologies.

Bee-Bots robots are used in the intervention, which are educational robots indicated for working with students from 3 to 7 

years old. The Bee-Bots are programmed by the students to move through some boards that we have created and adapted to 

work on the proposed musical contents. These boards are part of  one of  the innovations of  this project, since they have been 

created to link and combine logical-mathematical thinking with musical teaching-learning.

To bring robotics closer to our students, several sessions have been divided into 3 phases. These are: familiarization and 

management of  the robots; displacement of  the robots along a marked path for the resolution of  proposed problems; and 

student decision-making for the robot’s displacement, without a marked path (Diago & Arnau, 2017).

In addition, to facilitate the roads, the sequencing boxes with the command cards have been used to observe the strategies used 

by the students in the resolution of  problems, and to implement the Polya method (1945).

As conclusions we can say that this methodology seems to improve the learning of  the musical concepts studied, develop the 

logical-mathematical thinking, and increase the motivation of  our students.
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1. INTRODUCCIÓN

La robótica educativa sirve para conectar las etapas escolares iniciales, provocando un 
aprendizaje integrador y significativo para el alumnado.

- -

-

-
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et al.
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et al.

Incluir la robótica educativa en el aula no aporta un aprendizaje automático del concepto 
musical o matemático, sino que es necesaria una metodología apropiada.

et al.
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-

Aunando la educación, la robótica, el pensamiento computacional, la programación, las 
matemáticas y la música, surge el término novedoso de robótica músico-matemática educativa.

-
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2. DESARROLLO

2.1. PARTICIPANTES

2.2. CONTENIDOS

Música: 

• 

• 

• .

• 

Matemáticas:

• 

• Pensamiento lógico-

• 

• 
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2.3. MATERIALES

-

-

Figura 1. Robot Bee-Bot. Fuente: elaboración propia.

-

-
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-

Figura 2. Vista del tablero y de la caja de secuenciación. Fuente: elaboración propia.
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2.4. PLAN DE TRABAJO

primera fase
-

segunda fase

Y en la tercera fase

-

-
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Figura 3. Funcionamiento del Bee-Bot en el tablero. Fuente: elaboración propia.
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Tabla 1. Actividades de la Fase 1.

ACTIVIDADES FASE 1 – DESCRIPCIÓN -  

ACTIVIDAD 1 

 

Secuencia de comandos Actividad 1 - Fase 1. 

El Bee-Bot tenía que partir  de una casilla con el número 2 y llegar hasta una blanca. 

ACTIVIDAD 2 

 

Secuencia de comandos Actividad 2 – Fase 1. 

El robot tenía que partir  de una casilla a con el número 4 y llegar hasta una redonda. 

ACTIVIDAD 3 

 

Secuencia de comandos Actividad 3 – Fase 1. 

Para la siguiente actividad se aumentó un poco el nivel de dificultad, teniendo que ir  

el robot a dos lugares. El Bee-Bot partía del número 1 y tenía que llegar primero a la 

figura de dos corcheas y después a la de una negra. 

Fuente: elaboración propia.
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Tabla 2. Actividades de la Fase 2.

ACTIVIDADES FASE 2 – DESCRIPCIÓN – 

ACTIVIDAD 1 

 

 

 

 

Secuencia de comandos Actividad 1 – Fase 2.  

En la primera actividad el robot tenía que ir  de la casilla con el 

número 2 a la blanca. 

ACTIVIDAD 2 

 

 

 

 

Secuencia de comandos Actividad 2 – Fase 2. 

El robot tenía que partir  de la casilla con la negra y llegar hasta 

el número 1. 

ACTIVIDAD 3  

 

 

Secuencia de comandos Actividad 3 – Fase 2. 

En esta actividad el robot tenía que ir  de la casilla con el número 

4 a la redonda. 

ACTIVIDAD 4 

 

 

 

 

Secuencia de comandos Actividad 4 – Fase 2. 

Para esta actividad el robot tenía que ir  a dos lugares. Partiendo 

de la casilla con el número 1 tenía que llegar primero a la negra 

y posteriormente a las dos corcheas. 

ACTIVIDAD 5 

 

 

 

 

Secuencia de comandos Actividad 5 – Fase 2. 

El Bee-Bot en esta actividad tenía que ir  también a dos lugares. 

Partiendo de la casilla con el número 2, tenía que ir  a la blanca y 

después a las dos negras ligadas. 

Fuente: elaboración propia.
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Tabla 3. Actividades de la Fase 3.

ACTIVIDADES FASE 3 – DESCRIPCIÓN - 

ACTIVIDAD 1 

 

 

 

 

Secuencia de comandos Actividad 1 – Fase 3 

En la primera actividad el robot tenía que ir  de la casilla con el 

número 1 a la negra. 

ACTIVIDAD 2 

 

 

 

 

Secuencia de comandos Actividad 2 – Fase 3 

El robot tenía que ir  de la casilla con la palabra “medio” a la 

corchea. 

ACTIVIDAD 3 

 

 

 

 

Secuencia de comandos Actividad 3 – Fase 3. 

Para la siguiente actividad el Bee-Bot tenía que ir  de la casilla del 

número 2 a las dos negras ligadas.  

ACTIVIDAD 4 

 

 

 

 

Secuencia de comandos Actividad 4 – Fase 3.  

En esta actividad los alumnos tenían que programar el robot 

para que fuera desde la casilla del número 3 hasta la blanca con 

puntillo. 

ACTIVIDAD 5 

 

 

 

 

Secuencia de comandos Actividad 5 – Fase 3. 

El robot tenía que ir  de la casilla con la palabra “medio” a la 

corchea, pero colocado en diferente posición que la actividad 2. 

ACTIVIDAD 6 

 

 

 

 

Secuencia de comandos Actividad 6 – Fase 3. 

El robot tenía que ir  de la casilla de las dos negras ligadas al 

número 2. 

ACTIVIDAD 7 

 

 

 

 

Secuencia de comandos Actividad 7 – Fase 3. 

Para la última actividad el robot tenía que ir  a dos lugares. 

Partiendo de la casilla del número 2, primero tenía que ir  a la 

blanca y después a las dos negras ligadas. 

Fuente: elaboración propia.
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2.5. RESULTADOS

Tabla 4. Resultados de las Actividades de la Fase 1.

ACTIVIDADES FASE 1

ACTIVIDAD 1

Secuencia de comandos Actividad 1 - Fase 1.

Los alumnos tenían un poco de duda al realizar el giro hacia la izquierda, pero con la tarjeta 
superpuesta por encima del camino, tuvieron claro cuál era el lado al que girar. Cuando el robot 
llegó al objetivo que se había marcado, aplaudieron.

ACTIVIDAD 2

Secuencia de comandos Actividad 2 – Fase 1.

En esta actividad los alumnos verbalizaron los comandos que tenía que apretar y un alumno 
contaba con los dedos los pasos del robot. Cuando el robot llegó al objetivo marcado, se 
alegraron, aplaudieron y hasta incluso dijeron “¡Bravo!”.

ACTIVIDAD 3

Secuencia de comandos Actividad 3 – Fase 1.

La siguiente actividad volvió a aumentar el nivel de dificultad porque tenían que hacer dos giros 
en el camino marcado del robot y el robot no llegó al objetivo marcado porque no marcaron 
bien los comandos de la secuencia. Otro fallo cometido fue que el segundo giro lo hicieron 
hacia la derecha. Se escucharon frases como: “Si hemos hecho 4…”, “¿qué has hecho?”, “lo has 
hecho mal”…pero ninguna provocó un ambiente de riña y entre todos intentamos solucionarlo. 
Volvimos a analizar la caja de secuenciación para detectar los errores y así corregimos el giro y 
volvimos a ejecutar las órdenes.

Fuente: elaboración propia.
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Tabla 5. Resultados de las Actividades de la Fase 2.

ACTIVIDADES FASE 2

ACTIVIDAD 1

Secuencia de comandos Actividad 1 – Fase 2.

En la primera actividad se les olvidó poner la tarjeta del botón GO, pero consiguieron rápidamente 
el objetivo y sin dificultad. Estaban muy atentos y aplaudieron al acabar.

ACTIVIDAD 2

Secuencia de comandos Actividad 2 – Fase 2.

Un alumno se equivocó y solo colocó un giro, por lo que el robot no se dirigió hacia la dirección 
que él quería. También dudó un poco cuál botón del robot debía apretar en el giro. Le dimos 
la oportunidad a otro alumno y se equivocó en la dirección del segundo giro, y comentó “era 
al revés”. Observamos qué había pasado, colocamos la tarjeta del giro correcto y el robot llegó 
donde querían.

ACTIVIDAD 3

Secuencia de comandos Actividad 3 – Fase 2.

Para la siguiente actividad la secuencia de los comandos fue un poco más complicada por la 
posición en la que se encontraba el robot. Un alumno se equivocó al darle al botón del giro a 
izquierda y el robot se fue para la otra dirección. Los otros compañeros estaban muy atentos. 
Otro compañero intentó ver cuál había sido el fallo, modificarlo y solucionar el problema. Decidió 
coger una de las tarjetas del giro y ponerla al lado del robot para tenerlo más claro. Finalmente se 
consiguió el objetivo.
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ACTIVIDADES FASE 2

ACTIVIDAD 4

Secuencia de comandos Actividad 4 – Fase 2.

Para esta actividad se les colocó el robot en una posición más complicada. Entre todos, verbalizaron 
y sobre el panel iban señalando los movimientos. Cabe destacar que los giros no indicaban si era 
hacia izquierda o derecha, sino indican “para allá” y especificaban con un gesto a qué lado se 
referían. Como el robot se encontraba “del revés”, no entendieron bien el giro, y no colocaron 
los giros bien con las tarjetas de comandos y tuvimos que ayudarles para que consiguieran el 
objetivo.

ACTIVIDAD 5

Secuencia de comandos Actividad 5 – Fase 2.

La siguiente actividad era un poco más complicada, ya que progresivamente teníamos que ir 
ampliando el nivel. Se trataba de que el robot llegara a dos lugares, primero a uno y después 
a otro. Mediante la verbalización, entre todos, dejamos claro dónde el robot tenía que llegar. 
Seguidamente los alumnos debatieron a qué figura irían primero y a cuál después. Sobre el panel 
planificaron, contaron y explicaron los pasos que querían hacer. Finalmente lo consiguieron y 
cuando llegaron al final aplaudieron.

Fuente: elaboración propia.

Tabla 6. Resultados de las Actividades de la Fase 3.

ACTIVIDADES FASE 3

ACTIVIDAD 1

Secuencia de comandos Actividad 1 – Fase 3
En la primera actividad tuvieron muchas dudas en el giro y necesitaban poner el robot encima de 
las tarjetas de comandos para cerciorarse que esa era la dirección correcta. Al llegar al objetivo 
todos aplaudieron.
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ACTIVIDADES FASE 3

ACTIVIDAD 2

Secuencia de comandos Actividad 2 – Fase 3

En la siguiente actividad se liaron mucho con el giro, y tenían que superponer tarjetas encima del 
robot para tenerlo claro. Decían “giro para allá…”. Finalmente lo consiguieron.

ACTIVIDAD 3

Secuencia de comandos Actividad 3 – Fase 3.

Se aumentó un poco la dificultad de la siguiente actividad al colocar el robot “del revés”. Seguían 
teniendo dificultades con los giros, aunque lo solucionaron cogiendo el robot y colocándolo en la 
casilla donde tenía que girar para hacer el movimiento del giro con el robot en la mano.

ACTIVIDAD 4

Secuencia de comandos Actividad 4 – Fase 3. 

Comparada esta actividad con las últimas, observamos que los alumnos no tuvieron dificultades 
para resolverla. Utilizando las estrategias que habían ido elaborando en las actividades anteriores, 
como superponer las tarjetas para realizar los giros, consiguieron resolver el trayecto sin dificultad. 
Al acabar aplaudieron.

ACTIVIDAD 5

Secuencia de comandos Actividad 5 – Fase 3.

Los alumnos estaban mucho más hábiles y el giro no les costó tanto entenderlo, superpusieron el 
robot en la casilla del giro y enseguida lo tuvieron claro. Además, utilizaron el botón “hacia detrás”.

ACTIVIDAD 6

Secuencia de comandos Actividad 6 – Fase 3.

En la siguiente actividad los alumnos no tuvieron muchas dudas en hacer los giros. Utilizaban 
la estrategia de superponer las tarjetas en encima del robot. Aplaudieron al acabar. Un alumno 
comentó orgulloso: “¡no hemos fallado ninguna!”.
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ACTIVIDADES FASE 3

ACTIVIDAD 7

Secuencia de comandos Actividad 7 – Fase 3.

Para la última actividad se les propuso una actividad conjunta a los 4, en la que el robot tenía que 
ir a dos lugares. Entre todos la resolvieron rápidamente, comprobando que los giros ya no eran un 
problema. Los conceptos musicales y las técnicas visoespaciales estaban adquiridas.

Fuente: elaboración propia.
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Tabla 7. Análisis cuantitativo.

Fuente: Elaboración propia
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 Análisis cuantitativo. Fuente: elaboración propia.
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3. CONCLUSIONES

-

El alumnado aprende música de una forma diferente y, sobre todo, divertida, en la que mediante 
la gamificación y en un ambiente lúdico consiguen aprender y consolidar los primeros conceptos 
musicales.

pensamiento lógico-
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