
  

 

Micromouse y el Laberinto Matemático 
Raúl Orland Piñeiro 

Resumen— Este artículo analiza el funcionamiento del robot Micromouse, referido a su software y a su hardware, mediante 

explicaciones teóricas y visuales fundamentadas en las matemáticas, la electrónica y la informática. 

Palabras Claves— Algoritmo, Laberinto, Micromouse, Sensor, Señal Eléctrica. 
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1. EL MICROMOUSE 

 

n Micromouse es un robot autómata creado para 

resolver cualquier laberinto. "Resolver el laberinto" no 

significa únicamente encontrar un camino hacia la salida, 

sino que se refiere a encontrar el camino más cor-

to/rápido desde la posición inicial hasta la salida. 

 

La idea es que, situando al robot en una posición cual-

quiera, pueda desplazarse libremente por el laberinto para 

poder registrarlo en su memoria y conseguir resolverlo. 

2. EL PRIMER MICROMOUSE 

 

Entre 1948 y 1952, el matemático e ingeniero electrónico, 

Claude Shannon, fue el primero en construir un robot con 

apariencia de ratón, llamado Theseus, capaz de resolver 

un laberinto de dimensiones 5x5. Este proyecto formaba 

parte de su tesis, A Mathematical Theory of Communica-

tion. El proyecto estaba formado por: 

 

- Un ratón hecho de madera, cuyos bigotes eran alam-

bres, y tenía una barra imantada. 

 

- Un laberinto que, a su vez, era "un ordenador" com-

puesto por circuitos electrónicos conectados a las 25 casi-

llas y a los muros. También disponía de un imán que per-

mitía controlar el movimiento del ratón.  

 

- Una meta representada por un imán en forma de queso. 

 

2.1. Análisis del Movimiento 

- Funcionamiento Teórico: 

 

En primer lugar, el doctor Shannon escogía una combina-

ción cualquiera para las paredes del laberinto y situaba al 

robot en el sitio más alejado de la posición del queso para 

que recorriese la mayor cantidad de casillas antes de lle-

gar hasta él.  

 

Si, mientras el ratón se va desplazando, se encontraba con 

un muro, es decir, si los alambres de su bigote lo tocaban, 

entonces se producía una señal eléctrica que desactivaba 

un relé (interruptor) y el ratón giraba 90º en sentido hora-

rio hasta introducirse en un camino en el que no haya 

pasado antes.  

 

Si, una vez recorridas todas las casillas e identificado to-

das las paredes, situamos al ratón en un sitio cualquiera, 

el imán del ordenador moverá al ratón hacia el queso a 

través del camino de casillas que tenga asociado la menor 

cantidad de relés activados.  

 

- Funcionamiento Visual: 

 

Para facilitar el análisis se ha representado uno de los la-

berintos que expone el doctor Shannon y, para ver mejor 

el movimiento del robot, se han identificado unas posi-

ciones en el tablero (A, B, C, D, E, F, G, H). 
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En este caso se ha representado al queso por una estrella 

y se ha situado al ratón en la posición más alejada a ella, 

dando lugar a los siguientes movimientos: 

 

TABLA DE 

MOVIMIENTOS 

1. A 6. A 11. H 

2. D 7. E 12. G 

3. A 8. F 13. E 

4. B 9. H  

5. C 10. 𓇼  

 

 

El ratón seguirá moviéndose después de llegar a la estre-

lla (Posición 10). Esto es debido a que deberá retroceder 

para llegar a todas las casillas y terminar su análisis. 

 

Finalmente, el ordenador concluirá, mediante el conteo de 

casillas con los relés activados, que el camino más corto 

era:   1. E,  2. G,  3. H,   4. 𓇼 

 

3. SOFTWARE Y HARDWARE 

 

Una vez analizado el primer Micromouse, podemos ver la 

evolución que se ha producido a través del software y 

hardware que se aplican a los robots actuales sin tener 

que hacer uso de ordenadores ni máquinas externas. 

 

3.1 Software 

 

En cuanto al software, nos centraremos en algunos algo-

ritmos que pueden encontrar el camino más corto: 

 

1. Breadth-First Search. Este algoritmo se centra en estu-

diar las combinaciones de los movimientos a partir de los 

cruces de caminos. En nuestro mapa, el algoritmo estudia-

ría los caminos que parten de los puntos (A, E, G y H) y 

determinaría qué puntos llevan a la meta y cuáles lo ha-

cen más rápido. 

 

2. Flood Fill. Este algoritmo genera capas de números que 

determinan la distancia desde las casillas a la meta. De 

esta forma el algoritmo determinará cuál es el camino 

más corto. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3. A* Algorithm. Este algoritmo es el más moderno y efec-

tivo y destaca por su carácter heurístico, o en otras pala-

bras, su "actitud positiva". 

 

Primero, el algoritmo intenta ir en línea recta desde el 

inicio hasta la salida. Si se encuentra con un muro, enton-

ces lo bordeará mientras intenta buscar el camino que 

aparentemente sea el más próximo a la meta.  

 

Repitiendo este proceso continuamente, el algoritmo lle-

gará a su destino y, mediante el cálculo de las distancias 

que ha recorrido, determinará el camino más rápido. 

 

 

3.2 Hardware 

 

En cuanto al Hardware, hablaremos de los elementos más 

comunes y básicos para construir un Micromouse: 

 

 

Sensor Ultrasonidos: Emite y capta 

ondas para detectar la presencia de 

objetos cercanos. Así, el robot puede 

evitar chocarse con los muros y regis-

trar sus posiciones. 

 

Arduino: Ejecuta el código, recibe las 

señales, proporciona potencia y con-

trola a los demás elementos. 

 

 



 

 

 

Motor Driver:  Permite cambiar el 

sentido de giro de los motores para 

poder hacer giros a la izquierda o a 

la derecha.  

 

 

Motor (2x):  Se suelen utilizar 

motores de reducción. Estos se 

conectan al Motor Driver y a las 

ruedas. 

 

4. CONCLUSIONES 

 

Se puede concluir una gran evolución respecto a los pri-

meros robots micromouse. Esta evolución ha sido produ-

cida por los impresionantes avances tecnológicos de las 

últimas décadas, transformando por completo campos 

como las matemáticas, la informática, la electrónica y la 

robótica. Tanto es así que muchas cosas que parecían ex-

tremadamente difíciles de construir y hechas por profe-

sionales, hoy son casi "un juego de niños". 

 

Tal fue la magnitud de dicha evolución que, en este con-

texto, surgieron competencias que enfrentaban a robots 

en desafíos cada vez más complejos. Así es como a finales 

de los años 70 el Institute of Electrical and Electronics En-

gineers (IEEE) de Estados Unidos creó The Micromouse 

Competition. 

 

Esta competición rápidamente ganó prestigio en las uni-

versidades estadounidenses y, con el tiempo, se expandió 

a nivel global, destacando especialmente en Japón, donde 

la comunidad robótica llevó la disciplina a otro nivel.  

 

De esta forma se ha generado una gran cantidad de ro-

bots capaces de resolver grandes y complicados laberin-

tos en cuestión de meros segundos. 
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