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¿CÓMO 
PROGRAMAR 
NUESTRO 
ROBOT?



¡HOLA A TODAS Y TODOS!

Una vez que hayas completado todos los pasos anteriores, esto 
es, descargar la plataforma de Webots y descargar el mundo de 
prueba, nos queda comenzar con la programación de nuestro robot. 
Al igual como ocurre con cualquier plataforma o sistema que 
queramos programar, necesitaremos comprender ciertos elementos 
antes de poder ejecutar nuestras primeras instrucciones, es por 
eso que desarrollamos esta guía que será una primera referencia 
a la sintaxis del lenguaje y por supuesto, a la documentación 

del robot.

Lo primero que debemos mencionar es que Webots puede programarse 
en varios lenguajes de programación. Para efectos del Torneo de 
Robótica, la documentación oficial estará en C/C++, aunque igual 
se aceptarán envíos en Python (debes basarte en la documentación 
oficial de Webots si es que quieres trabajar en este lenguaje). 
Tal como ocurre con cualquier programa que escribas en C/C++, 
lo primero que debes hacer es  conocer la sintaxis del lenguaje 
y cuál es la estructura que debes seguir para poder crear tus 
primeras instrucciones. Por fortuna, tenemos disponible un curso 
que te entregará las herramientas esenciales para trabajar con 

este lenguaje, al que podrás acceder desde el sitio 
web WWW.ROBOTICFEST.CL.

Además, otro aspecto importante a tener en consideración es que 
debemos conocer las instrucciones específicas con las cuales 
podemos controlar el robot. ¿Qué instrucción permite que el 
robot se mueva? ¿Cómo logro que el robot gire hacia un lado? 
¿Cómo leo los sensores del robot?. En esta guía abordaremos las 
principales instrucciones con las cuales podrás controlar tu 

robot, específicamente, el movimiento.

A modo de repaso, a continuación resumimos la estructura de un 

programa en C/C++ escrito a través de la plataforma Webots.
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¡COMENCEMOS!

Debemos mencionar que, al iniciar un progra-
ma en Webots, éste se ejecutará de forma se-
cuencial, línea por línea, ejecutando el código 
hasta la última instrucción. Es por esto que es 
muy importante tomar en cuenta el orden se-
cuencial del proceso o acción a realizar; poner 
la debida atención para resolver algún error, 
discrepancia o incluso errores de lógica apli-

DURANTE EL PROCEDIMIENTO DE 
PROGRAMACIÓN, SE ENCONTRARÁN CON 
LOS SIGUIENTES ELEMENTOS:

EXTENSIÓN DEL ARCHIVO Si bien podemos programar nuestro progra-
ma tanto en C como en C++, para facilidad en 
el uso de las instrucciones del robot, el con-
trolador de nuestro programa deberá tener 
extensión .c (escrito en C). Esto no cambia lo 
que ya sabemos de C++, dado que es un len-
guaje multiparadigma, por lo que la sintaxis 
revisada en el curso de Programación te ser-
virá para dar instrucciones al robot. Lo único 
que tenemos que tener presente es que la ex-
tensión que deberá tener nuestro programa 
es .c, haciendo referencia a este lenguaje de 
programación.

01.

cada. Nuestra recomendación es que, antes 
de comenzar a escribir el código, tómense el 
tiempo necesario para plantear una solución 
en papel, identificar todos los elementos que 
están presentes y una vez que ya tengan más 
o menos claro lo que hay que hacer, comien-
cen a escribir el código. 
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02.

03.

Son una recopilación de definiciones, instruc-
ciones u otro tipo de implementaciones desa-
rrollados de forma externa, que nos permiti-
rán controlar un dispositivo (p.e.: sensores o 
motores) o trabajar con algún tipo de función 
en específico (p.e: escribir datos en la pantalla, 
realizar cálculos, etc.). Son usualmente crea-
das por el desarrollador para permitir un uso 
sencillo o metódico del dispositivo. 

En webots usualmente se encontrará con 
estas librerías:

Son palabras reservadas por el programador, 
para que al momento de utilizarlas en el 
programa, sean reemplazadas por un valor 
CONSTANTE. En efecto, con la directiva 
#define, podemos crear macros o constantes 
cuyo valor no cambia durante la ejecución 
del programa. Su ventaja principal es que, al 
momento de pasar al sistema principal, no 
toma un espacio de memoria, sino que el 
compilador sólo reemplaza los valores.

LIBRERÍAS

DEFINICIONES

En C/C++ las librerías se incluyen como en la 
imagen “#include <librería_a_usar.h>”. Cada 
una posee una función en específico como 
iremos viendo más adelante. En el caso de las 
librerías presentadas en la imagen, podemos 
ver que algunas nos permitirán trabajar con 
sensores, otras con motores, etc. 



Las primeras definiciones, son valores 
absolutos tomados como “0” o “1”. Son de 
tipo global, lo que quiere decir que podrán ser 
llamadas en cualquier punto del programa bajo 
el mismo nombre. Importante: la definición 
de “TIME_STEP” (tiempo de simulación) 
se refiere a la cantidad de milisegundos 
simulados (ms). El valor por defecto es 32[ms] 
(más adelante utilizaremos este valor). 

La segunda sección, corresponde a la definición 
de cantidad y numeración de sensores de piso 
y al umbral (límite) de activación para el color 
blanco (GS_BLANCO). De esta forma, sabemos 
que el sensor de piso izquierdo del robot tiene 
un valor numérico de 0, mientras que el de 
centro 1 y el derecho 2. Lo mismo ocurre para 
identificar que un sensor está midiendo un 
valor de color blanco en el piso.

En resumen, utilizar #define nos ayudará 
bastante a establecer ciertos valores límites o 
rangos máximos y mínimos que utilizaremos 
durante la programación del robot. En el 
ejemplo anterior, hemos asociado un valor 
numérico a los posibles valores de un sensor. 
Más adelante veremos cómo aplicar esto 
cuando revisemos la guía de cómo utilizar los 
sensores del robot en Webots.

04.
A. VARIABLES: 

Debemos recordar que las variables son 
espacios de memoria dedicadas a almacenar 
un valor en específico. Está referido a la 
cantidad de valores máximos y mínimos que 
puede alcanzar un número y poseen un tipo. 
A continuación se presenta una referencia 
de los posibles valores máximos a guardar. 
No olvidar que este valor depende de la 
arquitectura a utilizar (no es lo mismo en 
microcontroladores que en computadores)

CREACIÓN Y USO DE:



B. WBDEVICETAG: 

Un WbDeviceTag es una referencia abstracta 
que nos permitirá identificar cualquier tipo 
de dispositivo simulado dentro de Webots. 
Se encuentra definida en la librería “Webots > 
robot”. A través de esta referencia podremos 
dar un nombre para que el sistema Webots 
pueda identificar cantidad de sensores o 
actuadores del robot. Pueden asociar su uso 
a lo que ocurre con los “tipos de datos” en 
el caso de las variables, donde tendremos 
elementos “tipo” WbDeviceTag para asociar 
motores, sensores, entre otros.

En el ejemplo anterior hemos indicado 
que trabajaremos con el motor izquierdo y 
derecho del robot, así como con un arreglo 
para almacenar los valores de los sensores 
de piso. Como veremos más adelante, acá 
solamente hemos creado las variables que 
nos permitirán trabajar con esta referencia.



C. SUBRUTINAS O FUNCIONES: 

El objetivo de estas herramientas es facilitar el 
uso de mecanismos repetitivos (operaciones 
matemáticas, rutinas predefinidas de 
trayectorias, comunicar algún tipo de 
información, etc…). Un ejemplo es la siguiente 
función que permite que el robot avance de 
forma recta dentro el escenario:

D. PROGRAMA PRINCIPAL: 

En C/C++ existe una función principal que 
es la que se encarga de ejecutar el resto 
de las instrucciones, y donde escribiremos 
las rutinas que permitirán hacer funcionar 
nuestro robot. Esta instrucción es conocida 
como main(). Es la tarea principal que realizará 
el robot. Usualmente estos sistemas deben 
volver a evaluarse una y otra vez para realizar 
una acción en el mundo, por lo que pueden o 

En este ejemplo hemos definido las principales 
instrucciones que permitirán que el robot se 
mueva de forma recta dentro del escenario, 
por lo tanto, cada vez que queramos replicar 
este comportamiento lo único que debemos 
hacer es llamar a la función, tal como se 
muestra a continuación:



no poseer un “ciclo infinito” que les permita 
hacer esto. El ciclo infinito dependerá mucho 
de la solución que estemos elaborando, ya que 
podríamos agregar todas las instrucciones 
dentro del programa principal, sin esperar que 
se repita (sobretodo cuando conocemos todos 
los detalles del escenario) o bien hacerlo para 
que esté “ejecutándose en todo momento” 
e ir evaluando en tiempo real los distintos 
elementos que se presenten en el escenario.  
A continuación pueden ver un ejemplo de una 
función main() que no se repite.

05.
Para que puedan entender de mejor manera el 
código entregado en el controlador disponible 
en los mapas de prueba, a continuación 
describiremos las principales instrucciones 
disponibles en Webots para poder efectuar 
movimientos con el robot.

PRINCIPALES INSTRUCCIONES
DE MOVIMIENTO

A. INSTRUCCIONES:

WbDeviceTag:

Como vimos anteriormente, lo primero que 
necesitamos es indicar en nuestro código 
que utilizaremos los motores del robot (ya 
que para poder mover el robot debemos 



utilizar este componente). Lograremos esto a 
través de la instrucción WbDeviceTag, que tal 
como ya mencionamos, nos permite asociar 
los dispositivos a simular en el robot. Para 
que no tengamos problemas al momento de 
utilizar los motores dentro de nuestro código, 
los declararemos de forma global (aunque 
pueden declararse dentro de la función 
principal sin problema). Su sintaxis principal 
es:

WbDeviceTag nombre_de_dispositivo_simulado;

En el caso de utilizar sensores, debemos 
realizar el mismo proceso.

wb_robot_init():

Corresponde a la función que nos permitirá 
iniciar la librería para el control de Webots 
y con ello lograr la comunicación con el 
simulador de Webots. Debemos llamarla 
antes de llamar a cualquier otra función o 
procedimiento de Webots. Por lo general, la 
agregaremos inmediatamente después de la 
llamada a la función principal, como se ve en 
el siguiente ejemplo:



wb_robot_get_device():

Esta función es importante ya que nos 
devolverá un identificador al dispositivo 
que estemos simulando, y de esa forma, 
asociarlo a la variable previamente creada 
con WbDeviceTag. Cada componente 
presente en el robot simulado por Webots 
posee una definición que es la que permite 
que podamos utilizar el componente. Esto 
aplica para actuadores y sensores. A través 
de instrucciones le decimos a Webots que nos 
devuelva el componente que vamos a utilizar. 
Su sintaxis corresponde a:

wb_robot_get_device(“nombre_del_dispositivo”)

Para los mundos a utilizar durante el torneo, 
el nombre de los motores corresponden a 
“left wheel motor” para el motor izquierdo y 
“right wheel motor” para el motor derecho. Es 
posible ver el nombre de todos los dispositivos 
simulados dentro del Robot, tal como veremos 
en las próximas guías.

Finalmente, para poder asociar tanto el motor 
izquierdo como el derecho a las variables 
previamente creadas deberíamos hacer lo 
siguiente:



wb_motor_set_position() y wb_motor_set_
velocity():

Existen distintos elementos que están 
asociados a la velocidad y posicionamiento 
de los motores del robot, y que son los que 
finalmente permitirán que el robot se mueva. 
Debemos saber que podemos controlar tanto 
la posición de los motores como su velocidad, 
y que en ambos casos podremos generar un 
movimiento del robot. Para efectos de el código 
de prueba facilitado en el mundo, se decidió 
controlar el robot a partir de su velocidad y no 
su posición, por lo tanto, debemos establecer 
la posición del motor de manera tal que 
podamos controlarlo exclusivamente desde la 
velocidad, para ello, realizaremos lo siguiente:

Con esto iniciamos la posición de los motores 
de tal manera que podemos generar 
movimiento solo a partir de la velocidad de 
los motores. Por lo mismo, al iniciar daremos 
un valor a la velocidad de 0.0, para que de esa 
forma el robot comience de forma estática:

El valor de la velocidad puede variar 
entre valores negativos y positivos y te 
recomendamos ir probando diferentes 
valores para que veas cómo se comportan los 
motores.



wb_robot_step():

Esta función es esencial para el correcto 
funcionamiento de la simulación, ya que nos 
permite sincronizar los datos de sensores, 
actuadores con la plataforma de Webots 
y sus controladores. Permite generar un 
tiempo entre cada simulación, lo que lo hace 
diferente de la función sleep(), y por defecto 
trabajaremos con un valor de 32 milisegundos, 
tal como fue indicado en la sección de #define. 
Es importante entender que este tiempo no es 
una definición real de tiempo, sino que es un 
“tiempo de simulación”, por lo que debemos 
llamar a la función cada vez que necesitemos 
avanzar en la simulación.

B. CÓDIGO COMPLETO

A continuación, se presenta un código que 
permite mover el robot de forma recta, sin 
detenerse, a través del escenario:



¡MUCHO ÉXITO!

:)
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