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sumario

Novática, revista fundada en 1975 y decana de la prensa infor-
mática española, es el órgano oficial de expresión y formación 
continua de ATI (Asociación de Técnicos de Informática), 
organización que edita también la revista REICIS (Revista 
Española de Innovación, Calidad e Ingeniería del Software).

<http://www.ati.es/novatica/>
<http://www.ati.es/reicis/>

ATI es miembro fundador de CEPIS (Council of European Professional 
Informatics Societies), representa a España en IFIP (International 
Federation for Information Processing) y es miembro de CLEI (Centro 
Latinoamericano de Estudios de Informática) y de CECUA (Confederation 
of European Computer User Associations). Asimismo tiene un acuerdo 
de colaboración con ACM (Association for Computing Machinery) y 
colabora con diversas asociaciones informáticas españolas.
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El problema consiste en codificar un algorit
mo que sea capaz de controlar remotamente 
un robot. El control del mismo debe hacerse 
de manera tal de evitar las posiciones de pe
ligro y en el caso de que uno de los despla
zamientos ponga en riesgo la misión se debe 
informarlo por consola. 

El problema aclara también, que cualquier 
posición fuera del área de trabajo del robot 
se considera como no segura. Es por ello que 
los controles de los límites de las matrices 
deben hacerse constantemente en cada paso 
de un desplazamiento. Aunque el problema 
no lo indica, asumimos que el descenso del 
robot ha sido exitoso y que, por ello, siempre 
partimos de una posición segura. 

El problema se resuelve con dos lengua
jes de programación alternativos: Java y 
Python. La solución en Java muestra el uso 
de una sola clase, con el método estático 
main que permite realizar la lectura y relle
nado de la matriz de exploración, la cual se 
conoce que será cuadrada y binaria. Segui
damente, se realiza la lectura de la cantidad 
de casos de prueba a analizar, y a través del 
empleo de una estructura repetitiva se pro
cesan cada uno de estos casos de prueba. 
Luego, es necesario analizar la secuencia de 
movimientos de cada desplazamiento par-

Solución en Java: 

El problema del robot de 
exploración de Marte 

El enunciado de este problema apareció en el número 237 de Novática (julio-octubre 2016, 
p. 78). 

tiendo del centro de la matriz. Ya que los ca
sos de prueba vienen separados entre sí por 
una “,”, es necesario realizar un split (divi
sión) del String para obtener cada uno de 
los movimientos del desplazamiento. Esta 
información nos permite comenzar a reco
rrer la matriz, y esto se refleja en el ciclo for 
anidado, puesto que el algoritmo procesa un 
caso de prueba a la vez. 

En la implementación, el par (x,y) representa 
inicialmente el centro de la matriz y un ciclo 
for permite recorrer esta matriz en alguna 
de las cuatro direcciones permitidas y con 
una determinada cantidad de movimientos 
(longitud). Cada movimiento en un paso se 
refleja en la actualización de los valores de 
las coordenadas x e y, en la dirección que 
corresponda. 

Si en algún momento se detecta una posi
ción insegura, el algoritmo lo refleja me
diante el cambio de valor de la bandera se
guro. Esto es realizado controlando que las 
posiciones se mantengan en el rango de la 
matriz y siempre que no se cumpla la condi
ción “area[x][y] == 1”. 

Si en algún momento se detecta una posi
ción no segura para ese desplazamiento, en
tonces se interrumpe su procesamiento, se 

informa esa situación y se prosigue con el 
análisis del siguiente desplazamiento. 

La segunda solución propuesta implemen
ta el mismo algoritmo pero con el lenguaje 
de programación Python. Se utiliza el script 
principal y cuatro funciones que simple
mente permiten actualizar la posición del 
desplazamiento, y que es representada por 
una tupla de dos componentes. 

Notamos que el área se crea utilizando lis
tas por comprensión, y que los movimien
tos se almacenan en una lista de funciones. 
Esta lista puede ser indizada y mediante 
una tupla de dos elementos como argumen
tos, es posible invocar a las funciones de 
dirección para que actualicen el sentido del 
desplazamiento. 

Este problema también podría ser abordado 
empleando un enfoque basado en grafos, 
pero se lo resuelve con un enfoque matri
cial puesto que naturalmente se representa 
como una matriz, y además, su recorrido se 
reduce a simples desplazamientos en formas 
de filas o columnas. 

A continuación se presentan las soluciones 
en ambos lenguajes de programación. 

import java.util.Scanner; 

public class RobotExplorador {

 public static void main(String[] args) {

 Scanner sc = new Scanner(System.in);

int[][] area;

int tamaño = sc.nextInt();


 area = new int[tamaño][tamaño];


 for (int i = 0; i < tamaño; i++) {
for (int j = 0; j < tamaño; j++) {
area[i][j] = sc.nextInt();

}
}

 int c = sc.nextInt();

sc.nextLine();
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int x, y, distancia, direccion, longitud;
 for (int i = 0; i < c; i++) {


 x = y = (tamaño-1) / 2;

 boolean seguro = true;

 distancia = 0;

 String l = sc.nextLine();

 String[] linea = l.split(“,”);


 for (String movimiento : linea) {
 String []tok = movimiento.trim().split(“ “);
 direccion = Integer.parseInt(tok[0]);
 longitud = Integer.parseInt(tok[1]);

 for (int j = 0; j < longitud && seguro; j++) {
 switch (direccion) {

 case 0: x--; break;
 case 1: x++; break;
 case 2: y++; break;
 case 3: y--;

 } 

x < 0 || y < 0 || x >= tamaño || y >= tamaño || area[x][y] == 1)
 seguro = false; break;

 }
 distancia += longitud;
 if (!seguro) break;

 }
 System.out.println((seguro) ? distancia : “NO SEGURO”);
 }

 }
 
}
 

Solución en Python: 

def arriba(x, y): return x-1,y
 
def abajo(x, y): return x+1,y
 
def izquierda(x, y): return x,y+1
 
def derecha(x, y): return x,y-1
 

movimiento = [arriba, abajo, izquierda, derecha] 

tamaño = int(input())
 
area = [None] * tamaño
 

for i in range(tamaño):

 area[i] = [int(x) for x in input().split()]
 

c = int(input()) 

for i in range(c):

 movimientos = [x.strip().split() for x in input().split(“,”)]

 x = y = (tamaño - 1) // 2

 seguro = True

 distancia = 0

 for m in movimientos:


 direccion = int(m[0])

 longitud = int(m[1])


 for j in range(longitud):

 x, y = movimiento[direccion](x, y)
 

if (not 0 <= x < tamaño) or (not 0 <= x < tamaño) or area[x][y] == 1:

 seguro = False

 break


 distancia += longitud

 if not seguro: break


 print(distancia if seguro else “NO SEGURO”) 
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