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Resumen— En este articulo se presenta la experiencia docente
resultante de coordinar cuatro asignaturas del Master
Universitario de Ingenieria de Telecomunicaciéon de la
Universidad de Oviedo para lograr que los alumnos trabajen en
un unico proyecto de gran envergadura: un robot capaz de
localizar y desplazarse hasta la posicion de una radiobaliza,
almacenar datos del camino seguido, enviarlos a una estacion base,
y poder reconstruir con ellos el trayecto que ha seguido y
determinar su posicion final. El desarrollo de este robot se plantea
con un aprendizaje basado en proyectos coordinado. El objetivo
del mismo es el de desarrollar las competencias comunes de las
cuatro asignaturas, asi como dar cabida a aquellas competencias
particulares de cada una de ellas. Para ello, se hace uso del
caracter multidisciplinar de un robot y del planteamiento como
proyecto global y comin. Por otro lado, también se fijan como
objetivos secundarios el incrementar el nivel de motivacion de los
alumnos y el nivel de satisfaccién con el aprendizaje.

Palabras clave—  Aprendizaje basado en proyectos,
coordinacion docente, innovacion docente, Ingenieria de
Telecomunicacion.

1. INTRODUCCION

A Ingenieria de Telecomunicaciéon ha evolucionado

drasticamente en las ultimas décadas. Desde la definicion
mas clasica, la de aquella persona cualificada para hacer uso de
los campos electromagnéticos para lograr un sistema de
comunicaciones, hasta la mas abierta de hoy en dia, que abarca
tanto la gestion de proyectos (comin para las ramas de
ingenieria), pasando por el desarrollo de aplicaciones software
hasta la gestion de energia eléctrica. Por lo general, puede
dividirse la Ingenieria de Telecomunicacién cuatro grandes
bloques tematicos: las comunicaciones (herederos de la
definicion mas clasica), la electrdnica, la telematica y sonido e
imagen. A modo de resumen, en la Fig. 1 se muestra un
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Fig. 1. Diagrama de los principales bloques tematicos en la Ingenieria de
Telecomunicacion.

diagrama en arbol de estos bloques tematicos con sus
principales especialidades.

En el caso particular de la Universidad de Oviedo, los
estudios de Ingenieria de Telecomunicacion se dividen en un
grado (Grado en Grado en Ingenieria en Tecnologias y
Servicios de Telecomunicacidon) y un master oficial (Master
Universitario en Ingenieria de Telecomunicacion). Los estudios
de grado habilitan las competencias profesionales de la
Ingenieria Técnica de Telecomunicacion y estan focalizados en
uno de los bloques tematicos mencionados con anterioridad [1].
Cabe mencionar que en la Universidad de Oviedo no se imparte
la mencién de Sonido e Imagen quedando relegados, por lo
tanto, los itinerarios estudios de grado a la especialidad de
Comunicaciones, Electronica o Telematica. En el caso del
master, estos estudios habilitan las competencias profesionales
de la Ingenieria de Telecomunicacion y tienen un caracter mas
generalista, con una vision mds multidisciplinar de los tres
bloques tematicos mencionados anteriormente [2]. Tiene una
duracion de dos afios (120 ECTS). Durante los tres primeros
semestres se imparten todas las asignaturas del Master, mientras
que en el cuarto semestre los alumnos se centran en la
realizacion de practicas en empresa y en su Trabajo Fin de
Master (TFM). En el tercer semestre se imparten 6 asignaturas,
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4 de las cuales tienen cardcter transversal, la integracion de
sistemas, pero concretadas de manera especifica en cada uno de
los bloques tematicos citadas anteriormente. Estas asignaturas
son las de Integracion de Sistemas de Comunicaciones (ISC),
Integracion de Sistemas de Radiolocalizacion (ISR),
Integracion de Sistemas Electronicos (ISE) e Integracion de
Sistemas Telematicos (IST). A excepcion de la primera
asignatura ISC que tiene una carga de 7,5 ECTS, las tres
asignaturas restantes poseen la misma dedicacién docente e
igual a 4,5 ECTS. Como se ha mencionado anteriormente, estas
cuatro asignaturas comparten una serie de competencias
generales, todas referidas a la integracion de sistemas. Como es
logico, cada asignatura también tiene una serie de competencias
particulares que no comparte con el resto (un ejemplo seria la
capacidad de disefo y fabricacion de placas de circuito impreso,
resultado del aprendizaje de la asignatura de ISE). Hasta el
presente curso 2018-2019, estas cuatro asignaturas se impartian
de manera independiente siguiendo distintas metodologias
docentes, mas proximas a las clases expositivas clasicas
combinadas con sesiones de practicas. Cabe mencionar que las
cuatro asignaturas se imparten durante el primer semestre del
segundo curso (es decir, entre septiembre y diciembre). Los
alumnos reflejaron su disconformidad con la metodologia
seguida en cada una de las asignaturas. Las distintas comisiones
docentes del master propusieron varias alternativas para tratar
de mejorar esta docencia, entre las que resulté vencedora tras
sopesar las distintas opciones, la propuesta de realizar una
metodologia de aprendizaje basado en proyectos (PBL de su
término en inglés Project Based Learning) de manera conjunta
para las cuatro asignaturas.

La metodologia PBL no es, ni mucho menos, novedosa.
Pueden encontrarse multitud de ejemplos de esta metodologia,
siendo bien conocidas sus fortalezas y sus inconvenientes. Un
primer argumento muy claro para utilizar esta metodologia es
la capacidad de desarrollo de competencias transversales, como
las que pueden encontrarse en [3]-[6]. Mas concretamente, en
estos tres trabajos se pone de manifiesto el desarrollo de
competencias de aprendizaje auténomo, capacidad de
innovacion, capacidad de resolucion de problemas o capacidad
de relacionarse en un equipo de trabajo, por citar las mas
importantes. Estas competencias se identifican como esenciales
en la vida laboral de cualquier ingeniero. Tanto es asi, que
muchas de ellas ya se han citado en las competencias comunes
compartidas por las cuatro asignaturas.

Un segundo argumento para utilizar la metodologia PBL es
el hecho de la facilidad de adaptacion de la misma a distintas
asignaturas o curriculos. Asi, en [7] se plantea esta metodologia
con pequefos mini-proyectos a desarrollar por un grupo muy
reducido de estudiantes y muy acotados en el tiempo. En [8] se
enfatizan las mejoras particulares en las competencias de
aprendizaje colaborativo mediante el desarrollo de PBL en la
gestion de proyectos de ingenieria. En [9] se emplea esta
metodologia para el mundo de la Ingenieria Eléctrica para un
curriculo mucho mas extenso, tanto en nimero de estudiantes,
como en el tiempo, puesto que abarca todas las asignaturas de
esta rama del conocimiento durante la carrera.

Pese a esta facilidad de adaptacion a distintos curriculos, el
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objetivo de este proyecto de innovacion docente no era otro que
el de lograr el desarrollo de las competencias tanto comunes
como particulares de cuatro asignaturas. Por lo tanto, se
tomaron como referencias aquellas metodologias de PBL
explicitamente ubicadas en el ambito de los tres bloques
tematicos de la Ingenieria de  Telecomunicacion
(comunicaciones, electrénica y telemdtica). Un primer
planteamiento hubiera podido ser llevar a cabo esta
metodologia para cada asignatura. Asi, por ejemplo, en [10] se
plantea una PBL especifica para sistemas de radiolocalizacion,
en [11] un PBL alrededor de la conversion de energia eléctrica
y mas concretamente de los sistemas de alimentacion
electronicos y en [12] el uso de tutoriales inteligentes para una
metodologia PBL en ingenieria del sofiware. Pese a las ventajas
inherentes del desarrollo de metodologias PBL individuales por
asignatura, existe un gran inconveniente a esta alternativa: se
pierde la vision multidisciplinar y las competencias comunes.
Mas particularmente, se pierden todas las competencias de
gestion de proyectos especificos de Ingenieria de
Telecomunicacion, relacionados intimamente con la asignatura
de ISC. Ademas de este inconveniente, es bien conocido que el
principal problema de la metodologia PBL es la complejidad o
limitacion temporal en la que pueda desarrollarse un proyecto
funcional y llamativo y a la vez que resulte alcanzable por los
alumnos.

Ante esta problematica cabrian dos soluciones: desarrollar
una cuarta metodologia de PBL con un proyecto genérico del
ambito de las telecomunicaciones (implantacion del cableado
estructurado, implantacion de estaciones base, desarrollo de un
sistema radar, etc.) o bien, buscar un proyecto global y
multidisciplinar que permita desarrollar las competencias tanto
globales como particulares de las cuatro asignaturas al
completo. Alcanzado este punto, se pensoé en una plataforma
basada en un robot como proyecto marco. La idea original surge
como una iniciativa docente ya planteada durante varios afios
por la NASA. El objetivo de aquélla era motivar a los jovenes
a plantear retos tecnoldgicos para el desatrrollo de pequefios
rover de exploracion [13] y [14]. Estos proyectos tienen un
caracter multidisciplinar claro: un robot ha de desplazarse, ha
de ser auténomo, ha de extraer energia para poder moverse, ha
de comunicarse, etc. Por otro lado, son muchos y muy diversos
los ejemplos de metodologias PBL aplicadas al desarrollo de
robots. Témese como ejemplo los trabajos [15]-[17], donde se
enfatiza precisamente el cardcter multidisciplinar de los
mismos. Sin embargo, un robot propiamente dicho no es el
mejor ejemplo de sistema de telecomunicacion al uso. En este
caso, debe prestarse especial cuidado a que los retos
tecnologicos se centren en las partes de sefiales, electronica y
telematica. En este sentido, puede encontrarse un ejemplo de
adaptacion de robots al ambito de las telecomunicaciones en
[18], en donde los sistemas de comunicaciones juegan un papel
fundamental en el desarrollo del proyecto.

Siguiendo la propuesta de este ultimo trabajo, aqui se ha
planteado un robot centrado en el ambito de la exploracion en
el que los sistemas de radiolocalizacion, de recopilacion y envio
de informacion y de gestion de la energia sean criticos, para dar
cabida a cada una de las asignaturas. También se enfatiza la
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integracion de cada uno de estos subsistemas, permitiendo asi
integrar la cuarta asignatura de ISC.

Este articulo se ha organizado conforme a la siguiente
estructura. En la Seccion II se presenta la metodologia
desarrollada, analizando primero el plan de trabajo seguido y
detallando después la descripcion especifica de la misma. La
evaluacion de la metodologia seguida y los principales
resultados obtenidos se resumen en la Seccion III. Por ultimo,
las principales conclusiones obtenidas tras el desarrollo de esta
propuesta docente se recogen en la Seccion I'V.

II. METODOLOGIA UTILIZADA

A. Plan de trabajo

El plan de trabajo desarrollado puede verse en el esquema de
la Fig. 2 se ha dividido en las siguientes tareas:
1. Coordinacion.

Para llevar a cabo la metodologia implantada, se
plantearon una serie de reuniones de coordinacion antes,
durante y tras la consecucion del proyecto. En cada una se
analizaban distintos factores. Asi:

a. Reuniones previas.

En estas reuniones se establecieron la division de los
subsistemas que compondrian el robot de acuerdo con los
planes docentes de cada una de las cuatro asignaturas,
atendiendo también a las competencias tanto comunes como
particulares de cada una de las asignaturas que iban a ser
cubiertas por el desarrollo del robot. Ademas, también se
fijaron unos criterios comunes para la evaluacion del
proyecto, si bien cabe destacar que cada asignatura tenia una
evaluacion independiente, con pesos independientes.

b. Reuniones durante la ejecucion.

El objetivo de estas reuniones era el de localizar las fuentes
potenciales de posibles errores en la integracion global del
robot y tratar de plantear soluciones a dichos errores.

c. Reuniones tras la ejecucion.

Tras la consecucion del proyecto, estas reuniones tuvieron

como objetivo el de recopilar los principales puntos fuertes y

debilidades destacadas en la fase de evaluacién de la

metodologia. En base a estos indicios, se plantean las mejoras

a introducir en la metodologia para los siguientes cursos.

2. Planteamiento del proyecto y establecimiento de
objetivos

En esta fase, de duracion muy limitada en el tiempo
(apenas dos semanas) se les planteaba a los estudiantes un
esbozo del proyecto general, con cada una de sus partes y
unos objetivos generales de funcionamiento. Se les planteaba
que propusieran soluciones a los retos tecnologicos
establecidos en los objetivos sin ayuda previa, para, una vez
finalizada esta fase, proponer la solucion alcanzada durante
las reuniones de coordinacion por parte del profesorado.

3. Seguimiento y cronograma de tareas para cada
subsistema

Durante esta fase y una vez planteada una posible solucion
a los estudiantes, se les proponia un conjunto de tareas que
debian llevarse a cabo durante la ejecucion del proyecto.
Durante esta fase, el profesorado debia realizar el
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Fig. 2. Flujograma del plan de trabajo seguido.

seguimiento de las tareas por parte de los grupos de trabajo,
supervisando la consecucion de hitos y dando a conocer al
resto de profesores durante las reuniones de coordinacion los
avances alcanzados por los estudiantes.
4. Evaluacion del proyecto

Pese al seguimiento de los hitos y tareas alcanzados, en
esta fase se evallia el proyecto conjunto desarrollado por los
estudiantes. Cada asignatura evalia su subsistema y las
cuatro asignaturas se encargan de evaluar coordinadamente
el proyecto conjunto. Forma parte de esta fase la evaluacion
independiente de cada asignatura (mediante la entrega de
informes o pequefios test de control), asi como dos
presentaciones globales por cada grupo de estudiantes. Una
de dichas presentaciones se fija a mitad de desarrollo del
mismo y sirve como punto de control en el seguimiento y
coordinacion del proyecto. La segunda presentacion conjunta
se realiza durante la Gltima semana planificada y sirve de
demostracion del proyecto desarrollado.
5. Evaluacién de la metodologia

La tultima fase del plan de trabajo consiste en una
evaluacion de la metodologia desarrollada. Para ello, son los
estudiantes quienes aportan una valoracion de la experiencia,
tanto a nivel técnico (principales problemas, soluciones
encontradas, mejoras, ampliaciones, etc.) como a nivel
docente (puntos débiles en la coordinacién, cambios en la
planificacion, carga de trabajo, etc.). Para ello, se realizan
tanto entrevistas personales como encuestas anénimas para
recabar esta informacion. Las fortalezas y debilidades
identificadas en esta fase son las que se utilizan en la Gltima
reunion de coordinacion una vez finalizada la metodologia
como mejora para futuros cursos.
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B. Descripcion de la metodologia

La metodologia desarrollada se ha basado en un PBL
coordinado con las cuatro asignaturas mencionadas con
anterioridad. Para ello, se utiliza plantea como plataforma de
desarrollo un robot de rescate para astronautas. El robot tiene
como objetivo fundamental localizar a un astronauta herido que
activa una radiobaliza. El robot debe poder desplazarse
autébnomamente desde un punto de origen dado y llegar hasta el
astronauta valiéndose unicamente de la radiobaliza, tal y como
se muestra a modo de ejemplo en la Fig. 5. Como objetivos
secundarios, se fijan los siguientes: que el robot transmita via
Wi-Fi una serie de magnitudes fisicas que ha de medir durante
el trayecto, como son la luminosidad, la temperatura, la
posicién utilizando un G.P.S. o la humedad, que dichos datos
se almacenen remotamente en una estacion base (es decir, en un
ordenador) que actiie como servidor. También se fijan unas
posibles ampliaciones a este funcionamiento basico: que el
robot pueda ser telecomandado desde la estacion base (es decir,
que sea controlado remotamente mediante el ordenador por Wi-
Fi), que se muestre la informacioén recopilada por los sensores
en distinto formato en una pagina web, con un histérico y una
visualizacién en tiempo real y que se desarrolle una aplicacion
movil con las funcionalidades de la estacion base.

Para el desarrollo del proyecto, se agrupan a los estudiantes
en grupos de un maximo de 4 personas. Debe mencionarse que
en el presente curso esta metodologia fue llevada a cabo por 7
estudiantes, dando lugar a dos grupos de tres y cuatro personas
respectivamente. En cada grupo, se fija ademas un responsable
encargado de comunicarse con los profesores en nombre del
resto de miembros del grupo. Como punto de partida, a cada
grupo se le suministra un chasis de un robot, que incluye
estructura basica, motores y orugas, siendo diferente este chasis
para cada grupo. En la fase de planteamiento del proyecto, se
les suministra a los grupos un esquema simplificado de cada
una de las partes que componen los subsistemas del robot, tal y
como puede apreciarse en la Fig. 3. Cada subsistema refleja
cada una de las cuatro asignaturas, electronica, telematica,
radiolocalizacion e integraciéon de comunicaciones. En base a
este esquema general y los objetivos expuestos, ambos grupos
han de proponer un esbozo de posible solucion al problema
durante las primeras dos semanas.

Es muy importante destacar que la metodologia desarrollada,
pese a ser una coordinacion de cuatro asignaturas, la evaluacion
y el desarrollo de los resultados del aprendizaje siguen siendo
individuales para cada una de ellas. Tanto es asi que en cada
asignatura hay aspectos que quedan fuera del desarrollo de la
metodologia y que han de evaluarse siguiendo otras

Fig. 5. Ejemplo de utilizacion del robot. A la izquierda de la captura puede
verse a un alumno sujetando la radiobaliza.
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metodologias. Pese al esfuerzo por intentar que el PBL
desarrollado fuera lo mas multidisciplinar posible, hay aspectos
que tienen dificil cabida en el desarrollo de un robot. A modo
de ejemplo puede citarse la normativa especifica de inyeccion
de armoénicos en redes de distribucion de alterna, perteneciente
a la asignatura ISE. Si bien la fuente principal de energia del
robot son unas baterias y estas se cargan desde la red de alterna,
se ha considerado como excesivo el disefio y construccion de
dicho cargador, por lo que este aspecto concreto de normativa
queda fuera del desarrollo del robot.

Finalizada la fase de planteamiento, se concreta la solucién y
cada subsistema, con cada una de las partes que han de elaborar
ambos grupos y un cronograma con las tareas principales a
cumplir. Las tareas, los cuatro subsistemas avanzan de manera
paralela y lo mas coordinadamente posible. Durante la fase de
seguimiento y desarrollo, la organizacién docente se ha basado
en una pequefla introduccion teérica a la parte del subsistema a
desarrollar, seguida de una sesion de practicas de laboratorio
donde los miembros de cada grupo debian disefiar, implementar
y probar cada parte de cada subsistema tratando de resolver de
manera autébnoma los problemas encontrados. La labor del
profesor durante estas sesiones era la de introducir los aspectos
criticos a tener en cuenta, supervisar el desarrollo de las tareas
y aconsejar sobre las posibles soluciones planteadas a los
problemas identificados. En el cronograma de tareas, se
reservan las dos semanas finales para la integracion de todos los
subsistemas y para las pruebas del robot. Si bien cada
subsistema puede ser funcional de manera independiente, la
integracion de todos ellos resulta determinante para la
consecucion del objetivo final. En este sentido, se enfatiz6 esta
integracion de los subsistemas y la coordinacion entre las tareas

Fig. 4. Fotografia durante la fase de evaluacién de los dos robots construidos
por los alumnos y de la plataforma web.
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realizadas en cada uno de ellos. Dicha integracion desarrolla las
competencias basicas y especificas comentadas en el apartado
del marco teérico de esta memoria.

Durante la fase de evaluacion, los grupos han de entregar
documentacion técnica diversa a cada profesor responsable de
cada parte (informes, test, etc.) y deben realizar dos
presentaciones conjunta de su prototipo construido: una de ellas
intermedia y otra en la ltima semana. En la reunion intermedia
deben identificar los principales problemas encontrados y las
tareas realizadas con éxito y pendientes de cumplir. En la
segunda, deben enfatizar las funcionalidades logradas y las
soluciones adoptadas frente a los problemas observados.
Durante estas presentaciones, el profesorado de las cuatro
asignaturas interacciona con todos los miembros del grupo no
solo sobre su subsistema en particular, sino sobre el robot en
general, planteando preguntas y dudas.

III. RESULTADOS

A. Indicadores utilizados para la evaluacion de la
metodologia

Los resultados cosechados por la metodologia llevada a cabo
se evaltian mediante dos indicadores. En el primero, se pondera
la nota media de las cuatro asignaturas en comparacion con los
tres cursos académicos de imparticion de la titulacion. Los
resultados obtenidos se resumen en la Tabla 1.

El segundo indicador mide el grado de satisfaccion del
alumnado con la metodologia seguida. Para ello, se ha realizado
una encuesta andnima con varias preguntas cuyos resultados se
muestran a continuacion.

B. Observaciones

A la vista de los resultados mostrados en la Tabla 1, puede
verse que el diferencial de la nota media de las cuatro
asignaturas respecto a la de afios anteriores siempre se sit(ia por
encima de un punto. De acuerdo con la escala fijada de
antemano para este indicador, esto ratifica la metodologia como
satisfactoria. Sin embargo, cabe aclarar que las notas medias de
afos anteriores eran relativamente elevadas (todas se situaban
en un notable bajo, por encima de los 7 puntos). Por lo tanto,
era esperable que la mejora cosechada dificilmente podria
superar los dos puntos. Por otro lado, cabe mencionar que la
tendencia en las notas medias de cursos anteriores era
claramente descendente, indicando la existencia de algin
problema en la metodologia seguida hasta entonces; esta
tendencia se ha visto interrumpida con la metodologia
propuesta durante este curso y se espera mantener la nota media
en cursos venideros.

Tratando de encontrar una valoracién mas adecuada de la
experiencia docente, puesto que las notas de evaluacion no
siempre son aclaratorias de la misma, se realiz6 una encuesta
anonima a los estudiantes. En la Fig. 8 se resumen los resultados
sobre la valoracion individual de cada asignatura. Como puede
observarse, tres de las asignaturas (ISC, ISR ¢ ISE) reciben una
valoracion muy positiva. Tan solo una de las cuatro asignaturas,
IST (Telematica), recibe una valoracion media o negativa. De
manera complementaria a esta valoracion, se pidié a los
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TABLA 1. NOTA MEDIA ALCANZADA EN EL PRESENTE CURSO COMPARADA

CON LOS ANTERIORES.
Curso  Notamedia Alumnos Diferencial
18-19 8,8 7 -
17-18 7,25 14 1,55
16-17 7,45 11 1,35
15-16 7,65 14 1,15
Promedio 1,35

alumnos que indicasen el aspecto mas positivo y negativo en
cada asignatura sobre la metodologia desarrollada. En cuanto al
aspecto mas positivo en todas las asignaturas se destaca el
aprendizaje autonomo y el desarrollo de competencias de
manera practica. Los aspectos negativos resultan variados, pero
casi todos se centran en detalles técnicos facilmente
solucionables en otras realizaciones de la metodologia (soportes
fisicos, cableado, guia para la integracion, etc.). En particular,
el aspecto mas negativo destacado en la asignatura IST figura
la ausencia de una definicion clara de los requisitos iniciales.
Esto, unido a que el curriculo de IST es, quizas, el mas amplio
en comparacién con el resto de asignaturas, daria una
explicacion a los resultados no tan positivos comentados en la
valoracion anterior.

Por tultimo, en la Fig. 9 se muestran los resultados de la
valoracion de los estudiantes del proyecto coordinado de
manera global. Como puede verse, en todos los aspectos
preguntados los resultados son buenos y muy buenos. En
particular, son especialmente relevantes los resultados de las
preguntas 6, 7 y 8, sobre la motivacion con el desarrollo del
robot, la satisfaccion con el aprendizaje y la recomendacion por
repetir esta metodologia, que se valoran casi por unanimidad
cOmo muy positivos.

IV. CONCLUSIONES Y VALORACION

La metodologia PBL aqui implantada parte de una base
conocida, que es la utilizacion de un robot como herramienta
multidisciplinar para el desarrollo de competencias, pero se
amplia notablemente con la coordinacion entre cuatro
asignaturas diferentes. La valoracion global del proyecto es
muy positiva. El objetivo primordial por el que se desarrolld
esta metodologia (el desarrollo de las competencias comunes a
las cuatro asignaturas y, de manera simultanea, que pudiera

w 1. Indique el grado de satistaccion con la parte del provecto de la
asignatura de Integracion de Sistemas Electronicos

2. Indique el grado de satisfaccion con la parte del provecto de

a
asignatura de Integracion de Sistemas de Radiolocalizacion

3. Indique el grado de satisfaccion con la parte del provecto de la
asignatura de Integracion de Sistemas Telematicos
4. Indique el grado de satisfaccion con la parte del provecto de la

asignatura de Integracion de Sistemas de Comunicaciones
83.33
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3333
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Fig. 6. Resultados de la encuesta relativa al grado
independiente en cada asignatura.
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Fig. 7. Resultados de la encuesta relativa al grado de satisfaccion independiente en cada asignatura.

desarrollar también las particulares de cada una, aunado todo
ello con una mejora en la motivacién del alumnado) se ha visto
totalmente conseguido, teniendo en cuenta los resultados
obtenidos.

En cuanto a estos lltimos, ha habido una mejora considerable
en la nota media obtenida por parte del alumnado, con un
cambio de tendencia claro en comparacion con los afios
anteriores, asi como un nivel muy alto de satisfaccion con la
metodologia desarrollada. Pese a estos aspectos positivos, no
deben pasarse por alto los aspectos mas negativos. Por un lado,
se ha detectado que la definicion de los requisitos y la
concrecion en la tareas y tematicas de cada asignatura resulta
un aspecto critico para lograr la realizacion de las competencias
y la satisfaccion en el aprendizaje. Por otro, el hecho de que
haya competencias y tematicas curriculares que no estan
plenamente cubiertas por la metodologia también ponen en
riesgo el éxito de la misma, puesto que puede ser visto por el
alumnado como una sobrecarga de tareas o de trabajo.

En este sentido, se proponen como posibles medidas de
mejora un incremento en las reuniones previas de coordinacion,
en las que puedan definirse de manera mas concreta los
objetivos y adaptarlos de manera mas clara con los contenidos
tematicos de cada asignatura. Por otro lado, se tratara de
intensificar y ampliar la flexibilidad del robot para que pueda
dar cabida a aquellos aspectos y competencias no cubiertas
durante su desarrollo en este curso lectivo. Pese a ello, muchas
de ellas tienen dificil acomodo (especialmente aquellas ligadas
alanormativa) y conllevaran una dedicacion adicional tanto por
parte del profesorado como por parte del alumnado.
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