
Class controls II:  
RobotC (Lego Mindstorm). 
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RobotC 
 Lego Mindstorms RobotC es una plataforma de diseño de 

programas para controlar un robot 
 Tiene una parte virtual donde uno implementa el programa y lo 

prueba con un robot virtual. 
 

 Tiene una parte práctica donde el programa se baja (via USB) a 
un robot de verdad y el programa se instala en el DSP (Digital 
Signal Processing unit) del Robot. 
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RobotC 
 Instalar y abrir el Lego . 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Por defecto debe trabajar tal y como está la configuración. 3 



RobotC 
 Abran el siguiente fichero de Samples Programs 
 C:\Program Files\Robomatter Inc\ROBOTC Development Environment\Sample 

Programs\VirtualWorlds\NXT\Basic Movement 
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RobotC 
 Veran un codigo similar a este: 
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RobotC 
 Deberemos modificar el código para que el robot sea capaz de 

hacer lo que le pedimos. 
 

 Vamos a compilar y abrir el Virtual Worlds. 
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RobotC 
 Para ellos vamos a darle a F5 para compilar y ejecutar el 

programa!! 
 
 

 A veces sale un warning. Luego sale la ventana siguiente y le 
dan a Log In as Guest 
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RobotC 
 Aparece la siguiente ventana: 

 Elegir un Robot 
 Elegir un ambiente de simulacion 
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RobotC 
 Aparece el siguiente ambiente una vez pinchando en  
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RobotC 
 Pinchar en play y se ejecuta el programa en el robot virtual 
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RobotC 
 Hay que modificar el código para que el Robot entre el el 

parking!! 
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RobotC 
 Vamos a usar el sensor de contacto!! 
 Voy a usar otro ejemplo ya hecho tal y como se ve en la 

siguiente figura: 
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RobotC 
 Se ve una estructura de while: que haga lo que está dentro de 

{} mientras sea verdad lo que tiene entre (): 
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RobotC 
 Los sensores están definidos en alguna parte de la 

configuración: 

14 



RobotC 
 Modifico el código de la siguiente manera: 
 Uso el Robo 500 2 en la parte de SENSING 
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End of Class 13 


