
 

 

 

Omniwheels con sensor de carril y de 
gestos 

 

 

 

 

 

Con este modelo aprenderás los 
fundamentos de la programación. Aquí se refuerza el uso del sensor de gestos 
(reconocimiento de colores) y la interacción con el sensor de huellas. Una novedad 
es el control del modelo mediante un panel de control creado por ti mismo. 

 

Actuadores y accesorios técnicos instalados en el modelo.  

Mini motor Caja de cambios Sensor gestual Rueda 
Omniwheel 

Sensor de pista 
IR 

  

   

 

Encontrará una explicación de los componentes en la página de inicio. 

El modelo "Omniwheels con sensor de huellas y gestos" se divide en 5 tareas de 
programación: 

 

Tarea 1 
 
Omniwheels_track_ge

sture_sensor_1.ft 

Programación nivel 3 
El modelo se desplaza a lo largo de la línea 
negra del parkour. El sensor de pista IR se 
utiliza para reajustar la dirección de 
desplazamiento cuando se sale de la línea, 
de modo que el modelo siempre se 
desplaza a lo largo de la línea guía negra.  

Hipervíncul
o al  
Tarea 1 

 

Tarea 2 
 
Omniwheels_track_ge

sture_sensor_2.ft 

 

Programación nivel 3 
El modelo debe buscar primero la línea 
guía negra y luego seguirla como en la 
tarea 1.  

Hiperenlace 
a la tarea 2 



 

 

 

 

 

 

Tarea 1 

Ya conoces la primera tarea del modelo "Robot avanzado de 2 ruedas". La única 
diferencia es que ahora trabajas con cuatro motores. 

Determinación de las ruedas: M1 = rueda delantera izquierda, M2 = rueda delantera 
derecha, M3 = rueda trasera izquierda y M4 = rueda trasera derecha.  

 

Inicia el programa "Advanced_2_wheeled_robot_2". 

 

Como puede asumir la mayoría de las funciones, primero debe 
guardar o nombrar el programa con el nuevo nombre: 
Omniwheels_track_ gesture_sensor_1 

Amplía la configuración del controlador a 4 motores y añade el sensor 
gestual a la interfaz I2C. 

A continuación, en el programa principal, debe ampliar todas las 
funciones relativas a los movimientos motores con 2 motores 
adicionales. 

Cambie las funciones utilizando las siguientes ilustraciones: 

 

2 ruedas move_fw 4 ruedas move_fw 

 

 

 

 

Tarea 3 
 
Omniwheels_track_ge

sture_sensor_3.ft 

Programación nivel 3 
El modelo debe moverse mediante control 
gestual. Para ello hay que analizar los 
movimientos de la mano. 
 

Hiperenlace 
a la tarea 3 

Tarea 4 
 
Omniwheels_track_ge

sture_sensor_4.ft 

 

Como en las tareas anteriores, el modelo 
sigue la directriz negra. Si choca con un 
campo de color, se determina el color y se 
ejecuta una acción, por ejemplo, azul - 
aparcar 

Hiperenlace 

a la tarea 4 



 

 

 

 

El modelo debe desplazarse a lo largo de 
la línea negra del parkour. El sensor de 
pista IR se utiliza para reajustar la 
dirección de desplazamiento cuando se 
sale de la línea, de modo que el modelo 
siempre se desplaza a lo largo de la línea 
guía negra. Aquí puedes utilizar la 

función "follow_line". No es necesario realizar ningún cambio. 

 

Puede eliminar la función "find_line", sólo es necesaria en la tarea 2. 

2-ruedas move_bw 4-ruedas move_bw 

 

 

 

 

Giro en 2 ruedas_derecha Giro a las 4 ruedas_derecha 

 

 

 

 

 

 

2 ruedas giro_izquierda Giro a las 4 ruedas_izquierda 

 

 

 

 

 

 

Tope de 2 ruedas Parada en las 4 ruedas 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

En el inicio del programa, 
primero debe duplicar todo el 
bucle "repetir" del bloque 
"seguir_línea" e insertarlo en el 
"inicio del programa". Cambia 
el valor de "velocidad" a "300".  

 

 

Por último, debe insertar el bloque "stop" 
después del bucle. Con esto se completa la 
definición de la tarea 1.  

 

 

A continuación, pruebe el programa. Si todo funciona, puede programar la 2ª tarea. 

 

Tarea 2 

Importante: Como necesitará partes de la tarea 1, guárdelas en su ordenador en 
Omniwheels_track_ gesture_sensor_2 . 

Primero copia la función "Advanced_2_wheeled_robot_2" en el programa 
"Advanced_2_wheeled_robot_2".  

 

 

 

Esto significa que todas las funciones están definidas y que puede incorporarlas al 
inicio de su programa. 

 

Como se requiere en la tarea, el 
modelo debe buscar primero una 
línea y luego moverse a lo largo de 
ella, es decir, la función se coloca 
antes del comando de bucle.  

 

 

El programa ya está completo y puedes probarlo. Vuelva a guardarlo.   

 

 

 



 

 

 

Tarea 3 

 

Para esta tarea, necesitará las funciones "move_right" y "move_left" además de las 
funciones ya definidas. Simplemente duplica la función "move_bw" dos veces y 
cambia los parámetros.   

 

Creamos juntos el programa principal. 
Como probablemente recuerde, usted 
tiene que insertar el bucle "repetir 
permanentemente ...".  

Antes de empezar a consultar los valores del sensor de gestos, debes crear la variable 
"gesto". La variable "velocidad" ya está definida.  

 

Inserta la secuencia de comandos 
"activar ..." y "obtener sensor de gestos ...".  

 

Un total de 6 movimientos detectados 
por el sensor de gestos deben ser 
analizados y desencadenar una acción 

por parte del modelo. Para ello, inserta "6" veces el 
comando "if make".  

 

 

La primera consulta debe 
determinar si el valor del sensor 
es "1". Si es así, el modelo debe 
girar "700 ms" hacia la izquierda. 
Para ello, introduzca el comando 
"=". El comando "un número" se 
añade al primer punto de 

acoplamiento y la variable "gesto" al segundo punto de acoplamiento. A 
continuación se introduce el comando "espera ..." y se cambia éste por "ms" y el valor 
"700". 

4-ruedas mover_derecha 4-ruedas mover_izquierda 

 

 

 

 



 

 

 

 

Defina las demás consultas. Duplique la 
primera consulta e insértela en los lugares 
correspondientes. A continuación, cambie 
los parámetros. 

 

 

 

 

 

 

Por último, tienes que definir los espacios vacíos de 
"mache". Para ello, puedes duplicar el comando 
"wait" e insertarlo en cada uno de los lugares. Para 
el valor "2", inserta "turn_right", para "3" "move_fw", 
para "4" "move_bw", para "5" "move_right" y para 
"6" "move_left". Los parámetros "speed" deben 
estar ajustados a "300". Al final del bucle, inserta la 
función "stop".  

 

El programa ya está completo y puede probarlo. Guarde el programa en 
Omniwheels_track_ gesture_sensor_3 

 

Tarea 4 

Ahora llega la última tarea. 

Importante: Para que el sensor de gestos reconozca las zonas 
coloreadas, debe reposicionar el sensor de gestos tal y como 
se indica en las instrucciones de montaje.  

El objetivo aquí es que el modelo se desplace a lo largo del parkour utilizando de 
nuevo la línea guía.  

 

Si se alcanza una zona coloreada, debe ejecutarse un evento.  

• Si el sensor detecta "amarillo", el modelo se desplaza más rápido. 
• Si el sensor marca "rojo", el modelo realiza movimientos de 

danza. 
• Si el sensor detecta "azul", se activa la función de 

aparcamiento. 
• Si el sensor llega a "verde", el modelo se ralentiza. 
 



 

 

 

Para este programa, creará nuevas funciones y el programa principal, excepto 
algunas funciones para mover el modelo. Para ello, puede guardar el programa 
anterior con el nuevo nombre: Omniwheels_track_ gesture_sensor_4 

Empiece borrando todos los comandos del "Inicio del 
programa", excepto el comando para inicializar el 
sensor de gestos.  

Aquí se añade un nuevo comando "salida" del bloque 
"Procesamiento" - "Texto".  En el espacio libre 

se puede incluir un texto que se 
mostrará en la consola, por ejemplo, 
"Sensor activado" en relación con el programa.  

 

Incorporará otras ediciones de textos en el transcurso del programa general.  

Defina la variable ya creada "velocidad" con 
el valor "200". A continuación, inserte un 

comando "esperar" de "2" segundos.   

 

En el siguiente paso, cree una función 
"Calibrar". Antes de definir la parte del 
programa, cree las siguientes variables: 

"reference_ambient_light", "RGB", "Red", 
"Green", "Blue", "correct_r", "correct_b", 
"current_g".  

 

El primer comando 
mide el valor de 
referencia de la luz 

ambiente que proporciona el sensor. Para ello, inserta primero la 
variable "set reference_ambient_light". La variable se establece en el 
valor de salida del sensor gestual para la "luz ambiente". Puedes visualizar el valor en 
la consola.   

A continuación, añada el 
comando "establecer 
RGB a" y el comando 

"obtener sensor de gestos ... RGB" en el espacio libre. A continuación, 
podrás visualizar en la consola los valores determinados para los tres 
colores.  

Los 3 comandos siguientes son asignaciones del comando "en la lista ... 
tomar" del bloque "Procesamiento" - "Estructura de datos". El primer 
elemento de la lista (RGB) es el valor de "Rojo". Se asigna a la variable 
"Rojo".  



 

 

 

El segundo elemento de la lista es el valor de "Verde". Se 
asigna a la variable "Verde". El tercer elemento de la lista es 

el valor de "Azul". Se asigna a la variable "Azul".  

 

Primero inserta el comando "set ... to" tres 
veces, cambia a "Red", "Green" y "Blue". A 
continuación, inserte la variable "RGB". Por 
último, sigue el comando "Un número" tres 
veces más. Cambia el primer valor a "1", el 
segundo a "2" y el tercero a "3".  

A continuación, añada los tres valores 
de color a la variable "color_total". 
Puedes mostrar el valor calculado en la 
consola a través de "output ...".  

En el siguiente paso, ajusta las variables 
"Rojo", "Verde" y "Azul" al valor del 

sensor gestual para los colores "RGB rojo", "RGB verde" y "RGB azul". Multiplica este 
valor por "100" y divídelo por el valor "reference_ambient _light".  

 

Para un color blanco perfecto, los tres valores deben ser iguales, es decir, el valor total 
de luz, 1/3 (o 33,3 %) de cada color. 

Una vez calculado el porcentaje de cada 
canal, divide el 33,33% teórico de cada 
canal por el valor medio de luz para 
obtener un factor de corrección de la luz 
de la habitación. Los cálculos se asignan a 
las variables "correct_r", "correct_g" y 
"correct_b".  

 

 

Si la luz es predominantemente azul, la proporción de este canal es superior a 33,3 y 
el valor de corrección es inferior a uno. Por el contrario, los demás canales son 
inferiores a 33,3 y sus valores de corrección son superiores a uno.  ¿Qué hay que tener 
en cuenta?  

 

El modelo comienza siempre en una zona blanca. El factor de corrección reduce 
significativamente los efectos del color de la luz y las lecturas del sensor en los colores. 

 

 



 

 

 

Añada la función "Calibrar" al inicio del programa. Puede 
mostrar el texto "Sensor calibrado" en la consola.  

Define otras dos variables "último color" y "última 
corrección". Inserta ambas variables después de 
"Calibrar" y ajústalas a "Blanco" y "derecho". 

 

A continuación, el modelo debe 
encontrar la línea negra a través del 
sensor de infrarrojos. Para ello, inserte 
primero el comando "if do". Para "if", 
inserte el comando múltiple para 
determinar la lógica IR. A continuación, 
introduzca en la consola que se está 
buscando la línea.  

 

Ok, eso también está hecho. Ahora necesitas la función "encontrar_línea" como 
siguiente paso del programa. Para practicar la programación, simplemente crea la 
función usando la ilustración. 

 

Inserte la función "encontrar_línea" 
en el inicio del programa. Al iniciar el 
programa, el modelo busca la línea 
negra. La función se muestra en la 
consola.  

 

Esto define la cabecera del inicio del 
programa y puedes añadir un bucle como 
paso adicional. Crea las variables "color", 
"tiempo", "sensor_rojo", "sensor_verde", 
"sensor_azul" y "luz_ambiental", así como la 
función "seguir_línea_con_disparador_color".  

  

Importante: Las demás visualizaciones del inicio del programa se refieren al 
contenido del bucle. 

 

Primero se añade al bucle la función 
"Seguir_línea_con_disparador_color". Consiste en las 
líneas adyacentes del programa. Pero cuidado: en esta 
función todavía necesita la función "Follow_line". Por lo 
tanto, debe crear ambas funciones.  



 

 

 

En la consulta "if make", sigue 
siendo necesario consultar una 
asignación de valor de la función 
"color_reconoce". Si el valor de la 
función "≠" es "Blanco", el bucle 
debe cancelarse.  

 

 

Como se especifica en la tarea, el modelo debe moverse a lo largo de la línea negra. 
Si encuentra un campo de color, debe determinarse el valor del color para iniciar un 
evento en función del color. Para ello, debe crear la función "Color_recognice".  

Ya ha creado las variables 
necesarias para poder programar 
la función adyacente. El valor actual 
del color se determina mediante 
las funciones matemáticas y se 
transfiere a la variable "Color".  

 

A continuación, el valor de "Color" 
se evalúa en el inicio del programa 
y se inician los eventos 
correspondientes. 

Comience con la evaluación de "Verde". Si se ha detectado la zona de color, la 
variable "Color" contiene "Verde". Compruebe ahora si la 
variable "velocidad" es "<" (menor que) "275". Si este es el 
caso, debe ajustar "velocidad" al valor "velocidad - 75". El 
movimiento del modelo se realiza ahora con este valor 
actualizado. 

 

Escribe las partes del 
programa en una condición 
"if do otherwise". Como 
puede ver, todavía necesita la 

función 
"seguir_línea_o_tiempo con"-
"tiempo". Crea la función e insértala en el lugar 
adecuado del programa de inicio.  

 

En el programa de inicio, cambie el valor de "tiempo" a 
"1".  

 

 



 

 

 

Añade tres evaluaciones más al programa de inicio. Cambie "si no" por "Amarillo = 
color", "Azul = color" y "Rojo = color". Para ello, 
simplemente duplique los comandos necesarios e 
insértelos como corresponda. Puede duplicar la 
segunda evaluación a partir de la primera. Aquí sólo 
tiene que aumentar la velocidad, añadir "75" a 
"velocidad" y luego asignar el valor "velocidad".  

 

 

 

Ya casi está: aún hay que definir dos evaluaciones. Para 
ello, cree una función con el nombre "Stop_and_go" para 
el color "Azul" y una función con el nombre "Dance" para 
el color "Rojo". Cree las funciones basándose en la 
especificación del programa.  

 

 

Inserte las dos funciones en el inicio del 
programa según corresponda, seguidas de la 
función "follow_line_for_time ...". 

 

En "Stop_and_go", el modelo se desplaza 
hacia la derecha, se detiene y, a continuación, 
se desplaza hacia la izquierda y recorre la línea 
negra. 

 

En "Danza", la modelo gira en distintas 
direcciones. Los movimientos se asemejan a 
una danza. 

 

Todavía tiene que crear una pequeña función. Esto confirma el color dentro de la 
determinación del color. (Qué función/captura de pantalla) 

 

Esto crea las funciones esenciales y puede guardar el programa de nuevo. 
"Omniwheels_track_ gesture_sensor_4.rpp" 

 

Probar el programa cargado 

 

 



 

 

 

Por último, se inicia el programa completo. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

Enhorabuena por haber llegado hasta aquí. El tema del reconocimiento de 
los colores es realmente complicado, y aquí sólo buscábamos una posible 
solución. La idea de calibrar automáticamente el sensor al principio nos 
ayuda a reconocer mejor los colores, pero no es perfecta. Por ejemplo, 
¿sabías que hace unos años las cámaras de televisión, antes de rodar fuera 
del estudio, ponían una sábana blanca delante de la cámara para hacer el 
balance de blancos? Eso era básicamente para que la cámara supiera el 
color de la luz y una camiseta blanca en televisión se viera blanca y no 
amarilla. Incluso hoy en día, las empresas siguen invirtiendo mucho tiempo 
en desarrollar software para que, por ejemplo, cuando tu móvil haga una 
foto, reconozca automáticamente el color blanco y, por tanto, pueda 
mostrar correctamente ese color y todos los demás. 

¿Por qué le digo esto? Porque es posible que el reconocimiento del color no 
haya funcionado correctamente a pesar del calibrado. Pero eso no importa, 
sólo tienes que ajustar ligeramente los límites de la función de 
reconocimiento del color, es decir, cuánto rojo, verde o azul tiene, por 
ejemplo, el amarillo. Tendrás que jugar tú mismo con estos valores hasta 
conseguir mejores resultados. También puedes probar cómo funciona 
mejor o peor bajo diferentes colores de luz, la luz de la habitación o bajo el 
sol o en un día nublado. 

Por último, recuerda que se trata de un juego de construcción 
fischertechnik. ¿Qué significa esto? Significa que aquí has aprendido los 
fundamentos de la programación, pero a partir de aquí se te abren muchas 
posibilidades. Diseña tu propio robot, prográmalo, juega con él, pero no te 
limites a los modelos que hemos visto. Disfruta creando el robot, combínalo 
con otros componentes fischertechnik que tengas y crea nuevos robots más 
complejos y divertidos. ¡Disfruta experimentando y cometiendo errores para 
encontrar la mejor solución para que el robot haga lo que tú quieres que 
haga! 

Todo el equipo de fischertechnik te desea que te diviertas mucho con todo 
lo que vas a descubrir y con todos los maravillosos robots que vas a construir 
con ellos. 

 


