
 

 

Robot avanzado de 2 ruedas 

 

 

 

 

 

 

Con este modelo aprenderás los fundamentos de la programación. Ya conoces los 
componentes fischertechnik de las tareas anteriores. El sensor de pista IR es una 
nueva incorporación. 

 

Actuadores, sensores 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 "Robot avanzado de 2 ruedas" se divide en 4 tareas de programación: 

Tarea 1 
 
Robot_avanzado_de_2-ruedas_1.ft 
 

Programación nivel 3 
El robot conductor avanza en línea recta. Si encuentra 
un obstáculo, debe evitarlo. 

Tarea 2 
 

Advanced_2-wheeled_robot_2.ft 
 
 

Programación nivel 3 
El robot conductor debe 
conducir a lo largo de una línea 
negra, el recorrido especificado. 
Si sale de la línea negra, se detiene. 
 

Tarea 3 
 
Robot_avanzado_de_2-
ruedas_3.ft 

Programación nivel 3 
El programa debe controlar el movimiento sobre la 
línea negra para que el modelo vuelva a encontrar la 
línea negra si el robot sale de ella. 
 

 



 

 

Tarea 4  
 
Robot_avanzado_de_2-
ruedas_4.ft 
 

Programación nivel 3 
El robot conductor recorre una ruta; si reconoce un 
obstáculo, reduce su velocidad. La dirección en la que 
gira para evitar el obstáculo la determina un 
generador aleatorio. 
 

 

Usted ha hecho el trabajo preliminar - iniciar RoboPro Coding, iniciar un nuevo 
proyecto, posiblemente establecer las opciones de "nuevo" y "vacío" para un nuevo 
programa.  

Como ya se sabe, el siguiente paso es configurar el controlador. 
Para ello, activa "Configuración del controlador" en la ventana del 
proyecto. Establece el controlador RX como controlador por 
defecto. A continuación, añade los "actuadores" y "sensores" 
correspondientes. Puedes encontrarlos en las instrucciones de 
montaje.  

 

El localizador de huellas por infrarrojos es una novedad. Se 
encuentra en el bloque "Entrada" - "Buscador de pistas IR".  

Importante: Los sensores se conectan a las entradas "I7" e "I8". 

Pasemos ahora a la primera tarea. 

 

Tarea 1 

Introduzca el comando para integrar el 
"sensor de gestos" en su programa entre 
"Iniciar programa" y "Repetir 
permanentemente".  

El botón debe ajustarse en "activar" y "distancia", ya que se debe medir la distancia a 
un obstáculo.  

Para organizar su programa de forma clara, utilice "funciones" para las secuencias 
de comandos recurrentes.  

Ejemplo: Los dos motores deben pararse varias veces en el 
programa. No se programan cada vez, sino que se escriben en 
una "función". Ésta puede llamarse en cualquier punto del 
programa que se desee.  

¿Cómo proceder? Encontrará el 
comando deseado en el bloque 

"Procesamiento" - "Funciones". Arrastre el 
comando a la pantalla de trabajo vacía. Haga 

clic en "hacer algo" y cámbielo por "detener" en la ventana contextual.  

 



 

 

Inserte los dos comandos para detener los motores en el 
espacio libre.  

Por lo tanto, esta función está totalmente definida.  

Y sigue la siguiente función "move_forward". Arrastra el nuevo bloque de función al 
espacio de trabajo. Cambie el nombre a "move_forward". Si esta función se llama 
más tarde en el programa principal, el modelo se mueve hacia adelante.  

Inserte aquí dos comandos de motor. El 
sentido de giro es "izquierda", la 
velocidad es "512" por primera vez.  

 

La velocidad debe definirse mediante una variable "velocidad". Para ello, haz clic en 
el signo "+" delante de "definir". Haz clic en la 
"x" y cambia a "velocidad" en la ventana 
contextual.  

A continuación, cree la variable "velocidad". 
Para ello, seleccione "Crear variable..." en el bloque "Procesamiento" - "Variables".  

Introduzca "velocidad" en la ventana contextual que 
aparece. La variable se muestra como un bloque de comandos en la "Ventana de 

variables".  

El valor "256" para la velocidad del motor se ajusta 
posteriormente en el programa principal.  

Importante: Si la variable "velocidad" se utiliza en funciones, se 
adopta el valor de "256" definido posteriormente en el programa 

principal.  

Cambia los dos valores de velocidad con la variable "velocidad". Para ello, arrastre el 
comando "velocidad" del bloque 
"Procesamiento" - "Variables" sobre el 
valor numérico de los motores.  

Creas la función "move_back" 
duplicando la función "move_forward" y 

cambiando el sentido de giro a "right".  

 

Las dos funciones están ahora definidas y 
puedes programar dos funciones para girar a 
la "izquierda" - "turn_left" y a la "derecha" - 
"turn_right".  

Pero, ¿dónde se establece un valor para la variable "Velocidad"? Para ello, abra el 
bloque "Procesar" y, a continuación, "Funciones". En la ventana de 
comandos, encontrará el comando "retroceder con: velocidad" y un 
punto de acoplamiento libre. 



 

 

Necesitas dos funciones más "turn_right" y "turn-left". Créalas e inserta dos 
comandos de motor en los espacios vacíos. En la función "girar_izquierda", cambia 
los parámetros de "RX_M1" a "izquierda" y "200" 
y para "RX_M2" a "derecha" y también a "200".  

Para la 
función "girar_derecha", los parámetros 
deben ajustarse a "izquierda" y también a 
"200".  

Ya ha activado el sensor de gestos. Sigue el comando "if make" del bloque 
"Procesamiento" - "Lógica". 

Arrastra el comando "is gesture sensor ..." del 
bloque "Sensores" - "I2C" a la consulta "if". Cambia 
a "distancia", "≤" y "240".  

 

Inserte la función "parada" del bloque 
"Procesamiento" - "Funciones" - es 
decir: se paran todos los motores.  

A continuación, añada la función de desplazamiento 
hacia delante. Ésta se encuentra en "Procesamiento" - 

"Funciones". El comando "a 
number" del bloque "Processing" 
- "Maths" se inserta en el punto de 

acoplamiento libre y se cambia de "0" a "250".  

 

El modelo conduce ahora en línea recta hasta que se produce el evento "la distancia 
a un obstáculo es demasiado corta". Esto se determina en un "repetir hasta terminar" 

y una consulta de distancia por el sensor gestual. Si la distancia es ">" 
- "200", el modelo debe detenerse después de "1" segundo. Encontrará 

el nuevo comando "Repetir 
hasta" en "Procesamiento" - 
"Bucles". Puede duplicar el 

comando gestual y luego cambiar los 
parámetros.  

 

 

En el siguiente paso, el modelo debe girar "1" 
segundo hacia la "izquierda" y volver a 
detenerse. Añade las funciones 
correspondientes y el tiempo de espera.  



 

 

La última orden que tienes que insertar en el bucle es 
conducir hacia delante a una velocidad de "250". Tras 
una pausa de "1,5" segundos, el modelo se detiene y 
gira "1" segundo a la "derecha". A continuación, los 
motores se detienen de nuevo. Si no se cumple la 
condición, es decir, la distancia sigue siendo inferior a 
"200", se repite el bucle.  

 

Por último, debes decirle al modelo que debe 
volver a conducir en línea recta a una velocidad 
de "256". Inserta esta función después de la 
consulta "if do".  

 

El programa ya está completo y puedes guardarlo 
en tu ordenador con el nombre Advanced_2-
wheeled_robot_1. A continuación, prueba el 
programa junto con el modelo. 

Así pues, pasamos a la segunda tarea.  

 

 

Tarea 2 

Para la segunda tarea, como puedes ver en la 
tarea, necesitas la línea negra del recorrido 
incluido en el kit de construcción como ruta de 
conducción.  

 

 

No es necesario cambiar nada en la configuración del 
controlador, ya que todos los sensores y actuadores 
utilizados ya han sido definidos.  

 

Puede utilizar la tarea 1 como base para la programación. 
En la tarea 2 también necesitarás las funciones "avanzar", 
"retroceder", "parar", "girar_izquierda" y "girar_derecha". 

 

Borre todos los comandos del 
programa principal excepto el bucle 
"Repetir permanentemente".  

 



 

 

Importante: Antes de seguir programando, una nota técnica.  

Los dos sensores IR reaccionan al blanco y al negro. La lógica IR puede visualizarse 
utilizando una pequeña tabla.  

IR1 sw 0 IR1 ws 1 IR1 ws 1 IR1 sw 0 
IR2 sw 0 IR2 ws 1 IR2 sw 0 IR2 ws 1 

 

Puedes utilizar la prueba de interfaz para visualizar las funciones de conmutación. 
Ábrelo y mueve tu modelo con los sensores IR sobre la línea negra y observa las 
salidas en I7 e I8. 

Crear una nueva función con el nombre "follow_line". 
Inserte un comando "repetir mientras do". A 
continuación, compruebe si el sensor IR I7 "o" el 

sensor IR I8 transmiten un "0" al controlador. Para ello, añada primero el 
comando "and" del bloque "Procesamiento" - "Lógica". Cambie la consulta por 
"o".  

 

Inserte el comando "is IR track sensor ..." del bloque "Sensores" - "Entrada" en los dos 
espacios libres. Cambie los parámetros si es necesario.  

 

 

 

¿Qué ocurre cuando el IR/I7 da un 1? Esto significa que IR/I7 ha abandonado la línea 
negra. El modelo debe girar "a la izquierda" durante un periodo de "0,05" segundos 
- "turn_left". 

 

Inserte una consulta "si mache" 
junto a "mache". Duplique el 
bloque de comandos "is IR track 
finder RX_I7 ..." junto a la 
consulta "mache" y cambie el 
valor a "1" si es necesario. La corrección se lleva a cabo hasta que el valor de "RX_I7" 
vuelve a ser "0". 

 

En el siguiente paso, debe consultar 
el valor de "RX_I8" de la misma forma. 
Para ello, duplica los bloques de 
comandos de la primera consulta y 
colócalos bajo el bloque "if do". 
Cambia de "RX_I7" a "RX_I8". Cambia 
la función "girar_izquierda" por la función "girar_derecha".  



 

 

Por último, tienes que añadir 
una consulta "if done" para 
comprobar si ambos sensores IR 
vuelven a informar del valor "0". 
Si este es el caso, el modelo debe 
moverse hacia adelante a una 
velocidad de "250". Inserta la 
consulta "if do". Duplica el 

bloque "mientras" e insértalo junto a "si". Cambia "o" por "y" y los parámetros "0" por 
"1". A continuación, inserta la función "avanzar con: velocidad" con el valor "250". 

 

Todas las funciones están ahora definidas y puedes completar el 
programa principal. Primero añade la función "follow_line". De acuerdo 
con la tarea, los motores deben detenerse cuando se abandona la línea. 
Para ello, añade "stop" como última función.  

Prueba el programa y guárdalo en tu ordenador con el nombre Advanced_2-
wheeled_robot_2. 

 

Tarea 3 

 

Ahora es el momento de la 3ª tarea. Esta tarea es similar a la 
anterior, salvo que primero hay que buscar una línea negra. Aquí 
también se utiliza primero el programa principal con sus 
subrutinas. El subprograma "encontrar_línea" es una nueva 
adición. 

Este subprograma busca la línea negra. Si ambos sensores IR tienen el valor "0", los 
dos motores se paran y se sale del subprograma. En caso contrario, el modelo gira 
mediante el subprograma "giro_izquierda".  

Usted necesita una función con el nombre "find_line". Primero inserta el comando 
de bucle "repetir mientras haga". Duplica la consulta del sensor IR de la función e 
insértala después de "mientras". Cambia la consulta de "0" a "1". 

 

 

Añadir la 
función "turn_left" de las funciones - rotación a la izquierda.  

 

 

Antes de 
integrar las dos funciones "encontrar_línea" y "seguir_línea" en el programa principal, 
debe integrar la función "stop" en la función "seguir_línea" después del bucle.  



 

 

 

Prueba el programa y guárdalo en tu 
ordenador con el nombre 
Advanced_2-wheeled-robot_3. 

 

 

Tarea 4 

 

Pero ahora pasemos a la 4ª tarea. Se trata de nuevo de la posibilidad de seguir el 
carril negro y posiblemente evitar un obstáculo. 

Utiliza "Advanced_2-wheeled-robot_3" como programa básico en el que tienes que 
crear e integrar diversos cambios y nuevas funciones.  

Comience con el programa principal. Borra todos 
los bloques de comandos excepto el comando de 
bucle. Como este programa de control también 
funciona con el sensor de gestos, puedes 
inicializarlo antes del bucle.  

Crea una "variable" con el nombre "direcciones" - "Crea direcciones" para la "variable" 
e introduce el nombre de la variable en la ventana 

contextual.  

Desde "Processing" - 
Variables", añade el 

comando "set directions to" bajo el sensor de gestos. 

Rellena el espacio vacío de "direcciones" o define a qué debe ajustarse la variable.  

Para ello, necesita el comando "una letra ..." del 
bloque "Procesamiento" - "Texto". 
Inserte esto y haga clic en el espacio 

libre e introduzca "Izquierda" en la 
ventana contextual.  

No es necesario modificar las funciones "girar_izquierda", "girar_derecha", 
"retroceder", "avanzar" y "parar", por lo que puede vincularlas al programa si es 
necesario.  

Tienes que hacer varios cambios en la función "find_line". Para ello, 
haga clic en el "+" delante de "definir". El comando se expande con 

"Variable". Cambia la "x" por "direcciones". 

Arrastra los bloques del bucle a la 
pantalla de la derecha y añade el 
comando "if do otherwise" de 
"Processing", "Logic". La consulta de los 

dos sensores IR permanece sin cambios.  



 

 

Para "si", debe introducir una consulta "direcciones = Derecha". Para 
ello, arrastre el comando "=" del bloque "Procesamiento" - "Lógica" 
al punto de acoplamiento libre.  

Inserte la variable "direcciones" en la primera posición libre. En la segunda posición, 
inserte una "variable de texto" con el nombre "Derecha". Si se cumple la condición, 

se llama a la función 
"girar_derecha" en "hacer". 

Si no se cumple la condición, se 
llama a la función "girar_izquierda" 
en "else".  

Antes de completar el programa principal, debe ajustar la función "follow_line".  

Elimina la función de relleno. Amplía la consulta del 
bucle de repetición con "... y sensor gestual...". Para 
ello, arrastra las dos consultas del sensor de infrarrojos a la pantalla vacía. Primero 
necesitas un comando "o". Inserta un comando "y" en la segunda posición. 

Puede integrar las consultas del sensor de infrarrojos externo de nuevo en los dos 
puntos de acoplamiento "o".  

 

 

Primero inserta el comando lógico "=" en la posición "y". Ajuste el valor de la distancia 
a "240". Ahora se ha modificado o añadido la primera parte de "follow_line".  

 

 

 

 

 

En la 2ª parte, debes utilizar "if do" para determinar si la distancia del sensor de 
gestos es "≥ 240". Si es así, el modelo debe 
retroceder a una velocidad de "240" y esperar "1" 
segundo. Para ello, inserte el bloque de comandos 
en el "repetir mientras que hacer". 

Ahora, algo especial. Un generador aleatorio debe especificar la dirección en la que 
debe evitarse el obstáculo. El bloque de comandos necesario se encuentra en la 
parte derecha del programa.  

 

Número" del bloque "Procesamiento" - "Lógica". El valor 
se establece en "1".  

 



 

 

En la segunda área de consulta, introduzca el comando "número aleatorio entero ...". 
Aquí debe establecer los valores especificados en "1" y "2". Puede encontrar el 

comando en el bloque "Procesamiento" - "Matemáticas".  

 

Si la comparación "1" coincide con el número aleatorio, 
la variable "direcciones" se establece en "Derecha" en "hacer". A continuación se 
ejecuta el comando "giro_derecha". Puedes duplicar la secuencia de comandos 
desde el inicio del programa y cambiar el texto a "Derecha". Duplique los dos 
comandos "make" en el área "else". Cambie a "Izquierda" y sustituya "giro_derecha" 
por "giro_izquierda". Por último, añada un tiempo de espera de "0,5" segundos. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ahora hay que añadir el programa principal en la zona "make". Aquí se añade 
primero la función "encontrar_línea con: ...". Inserta "dirección" como variable. Coloca 
"seguir_línea" debajo como último comando.  

 

Basta con colocar uno o dos obstáculos en 
el recorrido e iniciar el programa. Si todo 
funciona, el robot los esquivará sin 
problemas.  

 

Guarde el programa en su ordenador con el nombre Advanced_2-wheeled_robot_4. 

 

A continuación, desmonta el modelo y pasa a la siguiente tarea.  

 

 

 


