
 

 

 

Primeros pasos 

Así que... Después de todos los preparativos e información, por fin puedes empezar. 

En este capítulo queremos mostrarte cómo 

• construir el primer modelo simple, a saber, la ilusión óptica, y conectarlo al 
Controlador RX 

• conecte el RX Controller a la fuente de alimentación y al PC 
• llama al software ROBO Pro y prueba el modelo 
• cargar e iniciar un programa ROBO Pro para el modelo 
• crear e iniciar tú mismo un primer programa sencillo en ROBO 

Pro 
 
Haga clic aquí para ver una demostración fácil de entender de los 
primeros pasos.  

Como no sólo experimentarás con los componentes fischertechnik, sino también 
con el software ROBO Pro Coding, deberías familiarizarte con él más 
detalladamente y crear un programa de control. 

 

Codificación ROBO Pro 

Antes de construir el primer modelo y programarlo con "ROBO Pro Coding", debes 
instalar el software en tu ordenador.  

En las instrucciones de montaje encontrará el 
enlace o el código QR que le llevará a la página del 
portal de aprendizaje electrónico.   

 

 

 

 

Si, por ejemplo, introduces la dirección de Internet, accederás a la 
página de fischertechnik, donde podrás seleccionar el sistema 
operativo para el que deseas instalar ROBO Pro Coding.  

 

Quieres cargar la versión Windows. Haz clic en la flecha al lado de 
"ROBO Pro Coding Windows". Aquí serás conectado a "Microsoft 
Store".  

 

Haz clic con el ratón en la pantalla de la aplicación ROBO Pro 
Coding. 

 



 

 

 

Aparece la pantalla para descargar el programa. Pulse 
"Descargar" con el ratón. Otra ventana le mostrará el 
avance del proceso de descarga.  

 

Una vez transferido el programa desde la "App Store", la indicación 
cambia a "Abrir" en la ventana contextual que aparece.  

Si todo ha funcionado, aparece la 
ventana del programa ROBO Pro 
Coding. 

 

Importante: Si vas al icono "Ventana de 
inicio" en Windows, encontrarás el icono 

de "ROBO Pro Coding".  

 

Haz clic con el botón derecho en el icono y activa la 
selección "Más" y "Anclar a la barra de tareas" en la 
nueva ventana contextual.  

Esto significa que siempre puedes iniciar el programa más tarde utilizando el 
icono de la barra de tareas. 

 

Ok. Ahora vuelve a la pantalla de inicio de ROBO Pro Coding. Cuando inicias ROBO 
Pro Coding por primera vez, debes hacer dos ajustes. 

Active el "Menú" haciendo clic en las 3 líneas de 
la barra superior de la pantalla. 

Se abre la ventana "Preferencias". Seleccione aquí la opción de menú "> 
Configuración".  

Idioma: aquí puede seleccionar el idioma en el que 
desea programar. Los comandos se muestran en 
inglés, por ejemplo. 

Sonidos: aquí se activan o desactivan los efectos de 
sonido.  

 

Haga clic en "Aplicar" para aplicar la configuración y volver a la pantalla de inicio. 

Encontrará dos opciones para elegir: 

NUEVO PROYECTO... e IMPORTAR PROYECTO... 

Como su nombre indica, aquí se crea un nuevo 
proyecto.  

 



 

 

 

Puede utilizar esta selección para llamar a un proyecto que haya creado y guardado. 

Explicaré cómo utilizar estos dos comandos 
en el primer modelo. 

 

Modelo "ilusión óptica 

 

 

Con este modelo aprenderás los primeros fundamentos de la programación y los 
elementos incorporados al modelo. 

 

Si has construido el modelo siguiendo las 
instrucciones de construcción, habrás 
observado algunos componentes importantes. 
Además de los bloques de construcción 
fischertechnik, para controlar el modelo utilizas 
un "actuador", que es el minimotor, y un 
"sensor", es decir, un botón. 

 

 

Mini motor 6-9V Caja de cambios Botón 

 
  

 

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

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

El modelo "Ilusión óptica" se divide en 2 tareas de programación: 

 

Tarea 1 

 

Ilusión_óptica_1.ft 

Programación nivel 1 

Arranque el motor o la ilusión óptica con el botón incorporado. 
La velocidad del motor debe ser 350. El motor se apaga de nuevo 
después de 5 segundos. 

Tarea 2 

 

Ilusion_optica_2.ft 

Programación nivel 1 

El motor se pone en marcha tras pulsar el botón y gira el disco 
hacia la derecha durante 3 segundos. Se detiene durante 1 
segundo y gira el disco hacia la izquierda durante 3 segundos. A 
continuación, el motor se apaga. 

 

 

Bluetooth - o conexión USB 

 

El ordenador está conectado al RX Controller mediante una conexión Bluetooth o 
USB. 

Importante: Es imprescindible dominar los siguientes pasos, de lo contrario no se 
podrá ejecutar ningún programa ni controlar ningún modelo.  

 

Antes de establecer la conexión, encienda el mando con el "botón ON/OFF". El 
indicador del mando se ilumina en "rojo". Esto significa también 

• el controlador no está conectado al ordenador 
• No se ha cargado ningún programa 
 

Inicia también "ROBO Pro Coding".  

Cuando abras ROBO Pro Coding 
por primera vez, activa con el ratón 
"NUEVO PROYECTO". En la ventana 
contextual que aparece, especifica el "Tipo de programación" - 
"Programación gráfica" y el "Controlador" - "Controlador RX". 
Confirme haciendo clic en "SIGUIENTE".  

Aparece una ventana de selección en la que se activa 
el símbolo "Vacío". La selección se finaliza con "CREAR".  

 

 

 



 

 

 

Ahora aparece la pantalla de trabajo de ROBO Pro Coding. 

 

Está dividida en 4 áreas de ventanas 
importantes. A la izquierda está la 
ventana del proyecto, seguida de la barra 
de comandos. A continuación, el área de 
programación y, en el extremo derecho, 
la visualización en Python de los 
comandos de bloque. 

 

 

 

Pasemos ahora a la conexión programa - controlador. En 
la esquina superior derecha de la pantalla del programa, 
hay una línea de comandos azul con sólo el icono derecho 

"Conectar controlador" activado.  

 

Si activa el icono con el ratón, aparece una ventana contextual en la 
que puede seleccionar el tipo de conexión con el que el programa 
debe conectarse al controlador.  

 

Conexión Bluetooth 

 

Selecciona "Bluetooth" y haz clic en "CONECTAR". 

 

Se abre otra ventana contextual. Aquí puede 
buscar un dispositivo en la proximidad 
"escanear". Pulse el "botón Bluetooth" hasta 
que aparezca la ventana contextual de la 
derecha. Aquí se muestra el dispositivo 
accesible, por ejemplo RXC639b. El LED azul del mando 

parpadea lentamente.  

 

Pulse con el ratón sobre el dispositivo encontrado. Al cabo de poco 
tiempo, se activarán todos los iconos de la línea azul. El LED del 
mando también parpadea más rápido.  

 

 



 

 

 

Conexión USB 

 

Si desea trabajar con la "conexión USB", debe conectar el controlador RX a un "puerto 
USB" libre de su ordenador mediante un "cable USB". El LED del controlador 
parpadea en "blanco".  

 

Active "Conectar controlador" y "USB" en la ventana 
contextual. Confirme haciendo clic en "CONECTAR".  

 

 

 

 Seleccione la entrada "RXController" en la 
siguiente ventana contextual. El LED del 

controlador parpadea en "blanco" más rápidamente. Los iconos de la línea azul 
también se activan.   



 

 

 

Tarea 1 

Ahora puedes empezar a programar en ROBO Pro Coding. Antes de crear el 
programa de control, debes indicar al programa y al controlador qué sensores y 
actuadores has conectado. 

 

Para ello, active la selección 
"Configuración del controlador" en 
la ventana de proyecto de la 

izquierda.  

 

Aparece un menú de selección con 
siete opciones.  

Primero configure el controlador. 
Para ello, haga clic en Controlador y, a 
continuación, en la imagen del controlador RX. Éste se muestra con 
sus conexiones en la siguiente ventana.  

En el siguiente paso, se definen los componentes conectados. Según el plan de 
construcción, se trata de un motor y un pulsador.  

 

Encontrará el botón en "Entrada". Active la selección 
con el ratón y se mostrarán todos los sensores 
disponibles. Arrastre el "Mini botón" a la pantalla de 
trabajo y acóplelo al punto de conexión libre. 

 

Inserte el motor desde el área "Motor" del mismo modo. 
Si hace clic en la selección, aparecerá un motor activo. 

 

 

Importante: Sólo se pueden utilizar actuadores que aparezcan a todo 
color. 

Ya ha completado la configuración del controlador y está listo para 
abordar la primera tarea de programación.  

Para ello, active "Programa principal" en la ventana de proyecto.  

 

Como puede ver en la tarea, el motor debe girar durante 5 segundos después de 
pulsar el botón y luego apagarse. Si se vuelve a pulsar el botón, el programa vuelve a 
empezar desde el principio. 



 

 

 

ROBO Pro Coding ya te proporciona 
el programa de inicio. Como puedes 
ver en el código del programa 
Python a la derecha, se importan 
varias partes necesarias del 

programa y se crea un bucle continuo en las dos últimas 
líneas.  

Esto significa que no tienes que cambiar la configuración por defecto. 

Debe insertar un comando en el espacio vacío que consulte si se ha pulsado el botón 
incorporado. Si este es el caso, un evento debe ser ejecutado - el motor debe 
funcionar.  

Inserte el comando "if make" del área 
de comandos "Procesamiento" - 

"Lógica" en el área libre del comando bucle.  

 

Para el área "si", añada el 
comando "está abierto el 
mini botón xxx" desde el área 

de comandos "Sensores" - "Entrada". Cambia "abierto" por 
"cerrado". 

 

A continuación, debes definir el área "hacer". Arrastra el 
comando 

"set motor 
xxx left speed xxx" de la zona de comandos 
"Actuadores" - "Motor" a la zona vacía. Cambia la 
velocidad de 512 a 350 y el sentido de giro a "derecha". 

El motor arranca y 
debe funcionar 
durante 5 segundos. 

Para ello, debe insertar el comando 
"wait s1" desde el área de comandos 

"Processing" - "Util". Cambie aquí el tiempo de ejecución de "1" segundo a "5" 
segundos. 

Ahora sigue faltando el comando para apagar el 
motor. También se encuentra en "Actuadores" - 

"Motor". Inserta el comando "parar motor xxx" después del 
comando 
pausa.  

 

 

 



 

 

 

Ya ha escrito su primer programa. 

 Ahora puedes probarlo. Para ello, transfiere el programa a tu controlador o 
modelo haciendo clic en la flecha de la "línea de comandos azul".  

Importante: El LED de su controlador RX está ahora permanentemente encendido. 
Azul para el funcionamiento Bluetooth, blanco para el funcionamiento USB. 

Si ahora pulsa el botón, el disco de la "ilusión óptica" gira durante 5 segundos y luego 
se detiene.  

El último paso es dar un nombre al programa y guardarlo en el ordenador.  

Para ello, haga clic en "Proyecto" - "sin 
nombre" con el "botón derecho del ratón". 
Aparecerá una ventana contextual. Active allí 
"Cambiar nombre". En la ventana que 
aparece, el texto se sobrescribe con 

Optical_illusion_1. Haga clic en "Aceptar" para cambiar el 
nombre.  

En la siguiente tarea se explicarán otros comandos importantes.  

Por ejemplo 

- abra el programa desde su ordenador 

- Detener el programa 

- Prueba de interfaz 

- Guarda el programa en tu ordenador 

- Otros bloques del programa 

 

Tarea 2 

 

Antes de resolver la tarea, una explicación más detallada de los iconos de la "línea de 
comandos azul".  

Si se inicia un programa mediante la "flecha", puede finalizarlo pulsando sobre 
el cuadrado blanco.  

Otro icono útil es la prueba de interfaz. Si lo activas, se muestra la siguiente 
interfaz de usuario. 

Si pulsa el botón del modelo, por 
ejemplo, esto se muestra en las 
entradas. El "0" cambia a "1". Si 
arrastras con el ratón el deslizador 
de M1 hacia la "derecha", el motor se 
pone en marcha. 

 



 

 

 

Esto le permite probar los sensores y actuadores instalados en su modelo. 

 

Tarea 2 

 

Pero ahora pasemos al 2º programa. El 
motor debe girar primero a la derecha 
durante "3" segundos, luego detenerse 
durante "1" segundo y después girar a la 
izquierda durante "3" segundos y también 
detenerse. 

 

Prolongue el programa existente con 
otra orden de espera de "1" segundo. 
Cambie la orden de espera anterior a "3" 
segundos.  Haga clic con el botón 
derecho del ratón en la orden de espera. 
Se abre una ventana contextual. Active 

aquí la selección "Duplicar". El comando se duplica y se muestra en el programa y 
debe desplazarse bajo el comando de parada con el ratón. El valor se cambia a "1" 
segundo.  

 

Puede duplicar el resto de la secuencia del 
programa de la misma manera. Después de la 
pausa sigue la orden de motor, el sentido de giro se 
cambia a "izquierda". A continuación viene la orden 
de "esperar 3" segundos y, por último, la orden de 
parar el motor.  

 

OK, ya está. Antes de probar el programa, cambia el nombre a Opical_illusion_2.  

 

Si desea guardar el programa en 
su ordenador o en una memoria 

USB, haga clic en el icono "Menú". Active 
"Exportar" en la ventana que aparece. En la 

siguiente ventana, haga clic en "Local" y confirme con 
"SIGUIENTE". Se le redirigirá a la página de Windows. Aquí puede 
crear una carpeta nueva o seleccionar una carpeta en la que desee guardar el 
programa. Windows utilizará el nombre del programa introducido como nombre del 
archivo.  

 

 



 

 

 

También puede cargar un archivo guardado del 
mismo modo, sólo que a la inversa. Para ello, active 

la opción de menú "Importar". Active "Local", "SIGUIENTE" y 
"Examinar". Seleccione la carpeta y el archivo correspondiente en 
el gestor de archivos que aparece. Finalice la importación 
pulsando "Abrir". 

 

Importante: Una vez realizadas las dos tareas, desmonte el modelo.  

 

Diviértete con la siguiente tarea. 

 


