
 

 

Robot 
bailarín 

 

 

¡Haz bailar a tu robot! Con este modelo también 
adquirirás más conocimientos de programación. Ya 
conoces los componentes fischertechnik utilizados 
de tareas anteriores. 

 

El modelo incluye los siguientes actuadores, 
sensores y accesorios técnicos:  

 

Mini motor Caja de cambios Pulsador Omniwheel Rueda de apoyo 

  

 
 

 

 

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

 

El modelo de "robot bailarín" se divide en 2 tareas de programación: 

Tarea 1 
 
 
Dancing_robot_1.ft 

Programación nivel 3 
El modelo debe moverse hacia delante y hacia atrás y 
hacia la derecha y la izquierda en varias pasadas. Al 
mismo tiempo, la cabeza debe girar en distintas 
direcciones. 

Tarea 2 
 
 
Dancing_robot_2.ft 

Programación nivel 3 
El modelo avanza en 2 pasadas - la cabeza gira hacia la 
izquierda, luego el modelo gira hacia la derecha - la 
cabeza gira hacia la derecha. A continuación, el modelo 
se desplaza hacia atrás: la cabeza gira hacia la izquierda. 
En las 3 pasadas siguientes, el modelo gira a la derecha - 
la cabeza gira a la izquierda. A continuación, el modelo 
vuelve a girar hacia la izquierda: la cabeza gira hacia la 
derecha. Estos movimientos deben repetirse 5 veces. A 
continuación, el cabezal gira hacia la izquierda hasta que 
se pulsa el botón . El programa se detiene. 



 

 

Antes de empezar con el programa real, debe configurar de nuevo 
el controlador.  

 

Arrastre el comando "Botón" desde el bloque 
"Entrada" hasta la posición "Entrada" 

correspondiente. Inserta el "Motor" tres veces desde 
el bloque "Motor".  

 

 

Como puedes ver en las instrucciones de montaje, el motor 
"RX_M3" se encarga de controlar el cabezal y los otros dos motores 
de las ruedas.  

 

Tarea 1 

 

En primer lugar, elimine el comando 
de bucle del programa básico. Arrastra 
un comando "ajustar motor" desde el 
bloque "Actuadores" - "Motor". Cambia 
los parámetros correspondientes a 

"RX_M3", a "derecha" y a una velocidad de "300". Inserte un comando "esperar hasta" 
desde el bloque "Proceso" - "Util". Arrastra el comando "is mini button xxx open" del 
bloque "Sensors" - "Input" al punto de acoplamiento. Cambia el parámetro "abierto" 
por "cerrado". Duplica de nuevo el comando del motor e insértalo bajo el comando 
"espera xxx". Esto sirve para volver a soltar el pulsador, es decir, para abrirlo. 

 

 

A continuación aparece otro comando 
"wait xxx". Cambie aquí el tiempo a "0,2" 
segundos. A continuación, inserte el 
comando "repetir xxx veces do" del bloque 
"Procesamiento" - "Bucles". Aquí debe 
cambiar el ciclo a 5 (véase la tarea). 
Duplique el bloque "repetir" - 2 veces uno 
debajo del otro en el primer bloque 
"repetir". Cambie la primera pasada a 2 
veces y la segunda a 3 veces.  

 

 

 



 

 

Ahora tienes que rellenar los bloques individuales de 
"repetición". El robot bailarín debe moverse primero 
hacia delante durante "0,3" segundos y luego hacia 
atrás durante "0,3" segundos. La cabeza debe girar 
hacia la "izquierda" cuando se desplace hacia delante 
y hacia la "derecha" cuando se desplace hacia atrás. Las 
velocidades de los motores "RX_M1" y "RX_M2" están 
ajustadas a "350". "RX_M3" con "300" al girar el cabezal 
hacia la izquierda y "315" al girar el cabezal hacia la 
derecha.  

 

 

 

Ok. El bucle de repetición uno ya está programado. Si 
quisieras probar el programa, los comandos deben 
repetirse dos veces. Ahora pasamos al segundo bucle. 
Duplica los comandos del primer bucle en el segundo. 
Aquí sólo tienes que cambiar la dirección de rotación 
de "RX_M2" en el primer bloque de "izquierda" a 
"derecha" y en el segundo bloque de "derecha" a 
"izquierda". De este modo se intercambian los 
sentidos de giro. Los demás parámetros no se 
modifican.   

Si este bucle también se ha ejecutado tres veces, el 
programa permanece en el bucle principal hasta que 
éste también se haya ejecutado cinco veces.  

 

Si este es el caso, los motores deberían 
pararse cuando se cierre el botón "RX_T1". 
Para ello, duplique el comando "Esperar 
hasta" e insértelo después del bucle 
principal. Desde el bloque "Actuadores" - 
"Motor", inserte tres veces el comando 
"Parar motor". Cambie los parámetros a 
"RX_M1", "RX_M2" y "RX_M3".  

 

Ahora prueba el programa enviándolo a 
tu controlador y poniéndolo en marcha. 

 

Una vez que todo haya funcionado, guárdalo en tu ordenador con el nombre 
Dancing_robot_1. Ahora puedes iniciar el programa para la segunda tarea. 

 



 

 

Tarea 2 

 

Puede utilizar el programa de la 1ª tarea para 
encontrar la solución. En la zona de la cabecera, 
borre primero la tercera línea "set motor xxx". Los 
3 primeros bloques de motor tampoco se 
modifican. Duplique un comando "Wait xx" entre 
los dos motores "RX_M2" y "RX_M3". Los 
parámetros de "RX_M3" tampoco se modifican.  

 

 

En el segundo bucle de repetición, sólo tiene que 
cambiar los parámetros de los tiempos de 
espera de "0,3" a "0,4". Por lo demás, no se 
modifica nada más en el programa general.  

 

El programa ya se ha reescrito y puede probarse. 

 

Una vez que todo haya funcionado, puedes 
guardarlo en tu ordenador con el nombre 
Dancing_robot_2.  

 

 

 

Und nach einigen Tänzen kannst du das Modell dann demontieren. 

Ahora te toca a ti. Ya sabes cómo hacer bailar al robot, así que ¿por qué no lo haces 
bailar al ritmo de la música que te gusta? Cambia las velocidades de los motores, 
los tiempos de espera, haz que gire sobre sí mismo como hacen los bailarines 
profesionales, con los dos motores en marcha o con uno en marcha y otro parado. 
Hay miles de bailes que tu robot puede ejecutar... 

 


