
 

 

 

Carretilla elevadora 

 

 

 

 

 

Con este modelo aprenderás los fundamentos de la programación. De las tareas 
anteriores ya conoces la mayoría de los componentes fischertechnik utilizados.  

 

Actuadores, sensores y accesorios técnicos instalados en el modelo.  

 

Mini motor Caja de cambios Botón Rueda 
Omniwheel 

Sensor de pista 
IR 

  

 
  

 

La explicación de los componentes se encuentra en la página de inicio. 

El modelo "Carretilla elevadora" se divide en 2 tareas de programación: 

Tarea 1 
 
 
 Carretilla_1.rpp 

Programación nivel 3 
La carretilla elevadora se coloca delante de la 
paleta. Cuando se inicia el programa, la carretilla 
elevadora recoge el palé, gira 180° y lo vuelve a 
depositar.  

Tarea 2 
 
 
Carretilla_2.rpp 
 

 

Programación nivel 3 
La paleta se coloca en "A". La carretilla elevadora se 
posiciona en la línea en el centro, en dirección a "A". 
Recorre la línea hasta el final (al final de la línea 
corrige brevemente) y recoge un palet en "A". A 
continuación, da la vuelta a la línea, vuelve a 
recorrerla hasta el final de la vía en "B" y deposita la 
paleta en "B". El programa finaliza.  



 

 

 

Para resolver la primera tarea, puedes acceder a varias subrutinas desde la tarea de 
programación "Advanced_2_wheeled_robot_2.ft". 

 

Consejo: Simplemente cargue el programa y elimine todos los pasos del programa 
que no sean necesarios. Por ejemplo, todos los comandos del programa principal, la 
función "follow_line" y la función "find_line".  

 

Necesitas las subrutinas "girar_izquierda", 
"girar_derecha", "avanzar", "retroceder" y "parar". Lo 
que tampoco necesitas redefinir es la variable 
"velocidad".  

Cambie la configuración del controlador 
según las instrucciones de montaje.  

Para ambas tareas necesitarás 3 motores 
(dos para las ruedas, uno para la 
horquilla), un LED para la función 
intermitente, un mini pulsador como 
final de carrera para la horquilla y el sensor IR de vía (tarea 2).  

 

 

Tarea 1 

Antes de definir el programa principal, debe crear 3 
nuevas funciones. 

 

Comience con la función "bajar". Sirve para bajar la horquilla hasta que se pulsa el 
botón final "Motor RX_M3". Como ya has creado funciones, encontrarás la solución 

en la parte derecha.  

 

En el siguiente paso, crea la función "arriba". Para 
ello, basta con duplicar la función "abajo" y cambiar el bloque "esperar hasta ..." por 
"esperar hasta ..." y el sentido de giro de "izquierda" a "derecha".  

 

Por último, necesitas una función en la que el LED 
parpadee. Dale a la función el nombre "parpadeo". El 
LED debe encenderse "3" veces en un bucle de 
"repetición". Las fases de luz y oscuridad son de "0,5" 
segundos cada una. Crea la función adyacente.  

 



 

 

 

Una vez definidas todas las funciones, puede iniciar el programa 
principal. Comience primero con las funciones para recoger el palé. 
El modelo se coloca con la horquilla delante del palet. Cuando se 
inicia el programa, el LED parpadea. A continuación, la horquilla se 
desplaza a la posición final y espera allí durante "0,5" segundos. 

El modelo avanza durante 1 segundo, se detiene y levanta la paleta. A 
continuación, el modelo retrocede durante 2 segundos.  

 

Importante: En las siguientes ilustraciones sólo se muestran los nuevos 
comandos o bloques del documento.  

 

A continuación, el modelo gira a la izquierda durante "3" segundos 
"turn_left", luego se detiene durante "0,5" segundos y después avanza 
durante "1" segundo antes de detenerse.   

En los pasos siguientes, la horquilla debe bajar hasta 
alcanzar el final de carrera. Tras un tiempo de espera de "0,5" 
segundos, el modelo retrocede "1" segundo y se detiene. 

Tras un nuevo tiempo de espera de "0,5" segundos, la horquilla se 
desplaza hacia arriba y se activa la función intermitente del LED.  

Y el programa ya está definido. Pruebe el programa y guárdelo en su 
ordenador con el nombre Forklift_1. 

 

Tarea 2 

Utiliza la tarea 1 como programa básico. ¿Recuerdas la tarea 
"Advanced_2_wheeled_robot"? En ella, el modelo debe seguir una pista negra. 
También necesitarás esta función en la tarea 2.  

ROBOPro Coding dispone de una función que 
permite copiar partes del programa para 
insertarlas en otro programa.  

 

 

Proceda de la siguiente manera: Abra el archivo "Advanced_2_wheeled_robot_3". Allí 
encontrará la función "follow_line". Esto es necesario en su tarea actual.  

 

Haga clic en la función con el "botón derecho del ratón". Aparece una 
ventana contextual en la que se selecciona "Copiar". La función se 
encuentra en una zona de memoria de su ordenador (portapapeles). 

 



 

 

 

Abra "Carretilla_1". Si pulsa el "botón derecho del ratón" en el área vacía 
de la ventana de programación, aparecerá una ventana contextual 
con la selección "Pegar aquí". Haga clic en la entrada y la función se 
integrará en su programa "Carretilla_1" desde el portapapeles.  

Ahora ya tenemos la función "seguir_línea", pero en el ejercicio anterior se trataba 
de seguir una línea negra, pero en este caso termina. Podríamos pensar que la 
función funcionaría tal cual, y cuando el robot llegara al final de la línea, 
reconocería que está al final, saldría del bucle y haría lo que le hemos preparado. 

Pero no será así. Normalmente, el robot no circula completamente recto sobre la 
línea, esto apenas se notará, pero esta pequeña diferencia hará que uno de los dos 
sensores se active primero y empiece a corregir. Como ya no hay línea negra, el 
robot seguirá circulando en círculos hasta que vuelva a encontrar la línea. ¿Y 
cuándo será eso? Probablemente ya lo hayas adivinado: cuando haya completado 
una vuelta completa y vuelva al punto de partida. Curioso, ¿verdad? 

Cambiemos eso, en lugar de esperar a encontrar la línea de nuevo, dejemos que 
corrija durante 40 ms o 0,04 segundos y luego compruebe de nuevo cuáles son las 
condiciones, es decir, si está completamente sobre la línea negra, si necesita corregir 
en la otra dirección o si no hay línea y por lo tanto necesita dejar de seguir la línea. 
Simplemente sustituimos los bloques de esperar hasta que ambos sensores estén 
a 0 por una espera de 100 ms. 

¿Por qué no lo hicimos así desde el principio? Porque esta solución no es tan buena 
para tomar curvas, ya que hay un tiempo de espera fijo, podría corregir demasiado 
y entonces tendría que volver a corregir, pero ahora esto no es tan importante para 
nosotros, sino que lo importante es darnos cuenta de que hemos llegado al final de 
la línea negra. 

 

Cambie el nombre del programa a "Fortlift_2" y guarde el programa parcial en su 
ordenador con el nombre Forklift_2.  



 

 

 

Copie de nuevo la función "find_line" del programa "Advanced_2 ...robot_2" en 
"fork_lift_2".  

 

 

Defina una nueva función con el nombre "pick_up". Si se activa en el 
programa principal, el palet se recogerá en el punto A. Tras un tiempo 
de espera de "0,5" segundos, el modelo avanza durante "1" segundo, se 
detiene y levanta la horquilla mediante "up".  

 Defina otra función con el nombre "pick_down". Si se 
llama a esta función en el programa principal, la paleta se colocará en 
el punto B. Aquí también, la horquilla se mueve hacia abajo mediante 
"down". A continuación, el modelo se desplaza hacia atrás durante "1" 
segundo con "hacia atrás" y se detiene. Tras un breve tiempo de espera 
de "0,5" segundos, la horquilla se eleva con "arriba". A continuación, se 
produce otro breve tiempo de espera de "0,5" segundos. 

Ya se han creado todas las funciones necesarias para esta tarea y puede 
empezar con el programa principal. En primer lugar, borre todos los 
comandos del área "Inicio del programa".  

Importante: En esta tarea, el programa sólo se ejecuta una vez. Esto significa que el 
conocido comando de bucle "repetir continuamente" no es necesario. 

Después de iniciar el programa, el LED debe parpadear primero. 
A continuación, el modelo debe encontrar la línea negra o 
seguir la línea. En el punto final A de la línea, el modelo se 
detiene utilizando el comando stop de la función "follow_line". 
La paleta se recoge con la función "pick_up".  

 

Como los sensores IR están ahora fuera de la línea negra, 
hay que buscarla de nuevo. El modelo se desplaza entonces 
a lo largo de la línea negra hasta el punto final B. Allí se 
detiene con la orden de parada de "seguir_línea". La 
siguiente función "avanzar ..." y "esperar s ... 1" asegura que el 
palet se posiciona encima del almacén "B". El modelo se 
detiene con la función "stop". 

Las dos últimas funciones que se integran en el programa 
principal son para colocar la paleta en la ubicación B. A 
continuación, se llama de nuevo a la función intermitente.  

Ahora prueba el programa terminado. Si todo funciona, 
puedes volver a guardarlo en tu ordenador.  

 



 

 

 

Si observa la última pantalla del programa, se dará cuenta de que las 
funciones y los comandos tienen un "asterisco azul". Esto significa que 
se ha añadido un "comentario".  

Pruébalo. Haga clic con el "botón derecho del ratón" en la función 
"parpadear", por ejemplo. Aparecerá una ventana contextual con la 
selección "Añadir comentario".  

 

Active la entrada - la ventana contextual está oculta. Haga clic con el 
"botón izquierdo del ratón" en el "?" 

.  

Aparece una "ventana de entrada amarilla". Haga clic en la ventana 
para que aparezca el "cursor de entrada". Ahora puede utilizar el 
teclado para introducir un texto significativo para esta función.  

 

Si pasa el ratón por encima del marco, en lugar del cursor 
aparecerá una mano. Ahora el marco puede desplazarse 
a cualquier posición de la pantalla de programación 
"pulsando el botón izquierdo del ratón".  

Si desea ocultar de nuevo el comentario, haga clic con el botón 
izquierdo del ratón sobre el "azul ? Entonces sólo se mostrará el "azul ?  

 

Si desea eliminar el comentario por completo, haga clic 
en el "?" con el "botón derecho del ratón". Aparecerá de 
nuevo una ventana contextual, esta vez con la selección 
"Eliminar comentario". Haga clic en la selección y se 
borrará el "?" azul.  

 

 

Ok, beide Aufgaben sind gelöst. Bevor du das Modell demontierst, kannst du dir 
weitere Fahrmöglichkeiten überlegen und ausprobieren.  
 

En este ejercicio descubrimos algo muy interesante, a saber, cómo dos tareas 
aparentemente idénticas no podían resolverse de la misma manera. Y ahora, ¿por 
qué no intentas cambiar los tiempos de espera? Porque 40 ms no es nada para 
nosotros, pero es mucho para un robot. ¿Y si pruebas con 100 ms? ¿O 10 ms? ¿Y si 
combinas este cambio con diferentes velocidades? Seguro que puedes mejorar la 
precisión del robot cuando sigue la línea con estos parámetros. 

 

Otra solución al mismo problema habría sido, después de que tengamos que 
iniciar una corrección, en lugar de girar inmediatamente el robot, esperar unos 



 

 

 

milisegundos y volver a comprobar cómo están los dos sensores. Si ambos 
detectan blanco, probablemente la línea ha terminado... o quizás hemos perdido la 
línea y nuestro robot está ahora buscando su libro de matemáticas en lugar del 
palé... 

 

En programación y robótica, siempre hay diferentes formas de encontrar soluciones 
a nuestros problemas... Y muchas de ellas son buenas. No dudes en experimentar. 

 

Consejo: Guarde siempre otros programas para este modelo con un nuevo 
nombre. 

 

 

 


