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Introducción  

 

En 1986 Honda saca a la luz su primer diseño de lo que en un futuro cambiara al mundo en 

materia de robótica. Durante estos años Honda a perfeccionado su diseño original y con los 

grandes adelantos y miniaturización de componentes electrónicos a llegado hoy a lo que en 

el mundo de la Robótica se conoce como el más gran avance en la búsqueda de crear un 

Robot cada vez más humanoide. ASIMO es el nombre de su proyecto, este robot ha 

superado los proyectos desarrollados por muchos otros, entre los que destaca el Instituto de 

Massachussets o la Universidad de Carnegie Mellon. ASIMO es un pequeño robot de 1.20 

m de altura y 43 Kg. de peso que maravillo al mundo cuando Honda lo presento en cadena 

nacional. ASIMO ah cambiado mucho desde su aparición y lo seguirá haciendo, es un 

hecho que hoy mismo este lista una versión más ligera, más inteligente, más rápida, más 

eficiente, económica y sobre todo más preparada para interactuar con el ser humano. 

 

Esta interacción se logra dotando a ASIMO de programas de computadora, que no hacen 

otra cosa que ejecutar los más complejos algoritmos diseñados por los ingenieros de Honda. 

Estos algoritmos son puestos en práctica antes de que se agreguen a la memoria de ASIMO, 

para esto, los ingenieros de Honda necesitan simular las posibles situaciones que ASIMO 

encontrara en su interacción con el ser humano. Subir una escalera, esquivar un mueble o 

dar vuelta en un pasillo de una oficina o tomar o dejar un objeto son tareas que para 

nosotros son sencillas pero para una máquina como ASIMO es sumamente complejo. El 

ingeniero necesita entonces simular estas situaciones para desarrollar un algoritmo eficiente 

que las resuelva, este simulador es un programa de computadora que simula un espacio 

virtual donde ASIMO se desarrollara. Un buen ejemplo de este simulador es un programa 

desarrollado por el Profesor Richard Pattis, en el Departamento de ciencias de la 

Computación en  la Universidad Carnegie Mellon, su nombre es Karel el Robot. 

 

Karel el robot es un programa que permite escribir algoritmos que resuelven problemas 

dados en un ambiente gráfico simulado. El lenguaje que se utiliza para poner en practica los 

algoritmos es el Pascal, que permite una programación estructurada con instrucciones de 

repetición y de condicionamientos sencillos. Al ambiente gráfico simulado se le llama El 

Mundo de Karel. Un mundo de Karel esta formado por calles, avenidas y objetos dentro del 

mundo, estos objetos pueden ser muros por los que Karel no puede pasar; estos muros dan 

forma a diferentes objetos en el mundo, ya sea, laberintos, escaleras, etc.,  obstáculos que 

normalmente encontramos en nuestra vida cotidiana. 

 

Estos elementos dan forma a simulaciones de situaciones que normalmente un robot como 

ASIMO puede encontrar en su interacción con el ser humano. Para concluir, ASIMO y su 

evolución es para muchos investigadores la Biblia de la robótica humanoide, otros 

consideran que la robótica humanoide no es rentable, el tiempo y la propaganda que Honda 

recibe gracias a su humanoide lo dirán, mientras tanto el que en otro tiempo fuera 

fabricante de electrodomésticos y coches es ahora un componente vital de la historia de la 

robótica. Y los simuladores como Karel el Robot nos permiten desarrollar aquellos 

complejos algoritmos que estos robots tendrán que ejecutar para interactuar con nosotros. 
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1 Karel el Robot 
 

En esta primera parte pretendemos introducir varios conceptos básicos de programación. 

Trataremos de brindar la posibilidad de adquirir los principios de un lenguaje de 

programación estructurado, tales como la creación de procedimientos, condicionales, 

iteraciones, etc. 

 

1.1 Objetos en El mundo de Karel 
 

Karel el Robot es un programa que simula un mundo virtual de un robot donde el objetivo 

es la resolución de problemas de carácter logístico. El robot se llama Karel y lo podemos 

controlar por medio de un algoritmo que primero se diseña y después se captura como 

instrucciones reconocidas por el programa para llegar a la resolución del problema en 

cuestión. En el mundo de Karel encontraremos los siguientes elementos: 

 

 

Karel. Representado por una flecha en la parte 

inferior izquierda de su mundo, la dirección de la 

flecha marca la orientación de Karel. 

 

Calles. Se extienden desde el muro del Oeste hacia 

el Oeste indefinidamente. 

 

Avenidas. Se extiende desde el muro del sur hacia el 

Norte indefinidamente. 

 

Muros. Paredes colocadas de manera estratégica 

para impedir el paso de Karel. 
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1

2

10

 

Zumbadores. Objetos sonoros representados por 

números. El número 1 representa un zumbador, el 

número 2 representa 2 zumbadores, el número 10 

representa 10 zumbadores.  

 

Una Mochila. Una bolsa virtual que le sirve a Karel 

para almacenar los zumbadores que carel tenga que 

recoger o los que por defecto debe de llevar en la 

mochila para colocar el en mundo. 

 

 

1.2 Componentes de Karel 
 

El estado inicial de Karel en el mundo es el origen, que es la esquina inferior izquierda con 

orientación hacia el norte. Es un robot que cuenta con tres sensores que detectan muros 

enfrente de ellos, los muros son impenetrables y los sensores están colocados uno al 

costado izquierdo de Karel, otro enfrente de Karel y el tercero en el costado derecho de 

Karel. 

 

Cada sensor es activado cuando detecta enfrente del mismo un muro, así que, un sensor 

genera uno de dos valores dependiendo de una variable que pregunta si existe o no muro 

frente al sensor. Ejemplo, si la variable es ñfrente-libreò y el sensor detecta que no existe un 

muro enfrente, el sensor asigna el valor ñverdaderoò a la variable ñfrente-libreò 

 

También Karel tiene un sensor que detecta cuando esta junto a un zumbador, de la misma 

forma que los anteriores sensores genera uno de dos valores verdadero si esta junto a 

zumbador o falso si no lo esta. La mochila de Karel también trabaja como sensor ya que 

puede haber zumbadores en ella o no. por ejemplo, si en la mochila hay 5 zumbadores, la 

variable ñalg¼n-zumbador-en-la-mochilaò tendr§ el valor de verdadero y falso en el caso de 

que no existieran zumbadores en la mochila. 

 

Karel tiene un brazo mecánico que recoge zumbadores colocados en las esquinas de su 

mundo y coloca en la mochila. El brazo también puede tomar zumbadores de la mochila y 

colocarlos en cualquier esquina de su mundo. Este brazo mecánico no cuenta con ningún 

tipo de sensor, de manera que si le pedimos que recoja zumbadores de una esquina en 

particular y en esa esquina no existieran zumbadores, Karel generará un error grave y se 

apagará. Lo mismo pasaría si le pedimos que tome zumbadores de su mochila y la mochila 

estuviera vacía, por lo tanto es responsabilidad del usuario de Karel usar el brazo mecánico 

en situaciones que permitan su correcto funcionamiento. 
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1.3 Descripción del mundo de Karel 
 

El mundo de Karel esta delimitado al Oeste por un muro vertical que se extiende hacia el 

Norte indefinidamente, hacia el sur esta limitado por un muro horizontal que se extiende 

hacia el Este indefinidamente. Estos muros son impenetrables por Karel y la intersección de 

estos dos muros se conoce con el nombre de Origen de Karel, siempre que se inicia una 

rutina de Karel, este aparecerá colocado en su origen de manera predeterminada a menos 

que se especifique lo contrario. El mundo de Karel esta dividido por avenidas verticales y 

calles horizontales que se extienden de manera indefinida en el mundo. La intersección de 

las calles y avenidas se conocen por esquinas.  

 

El mundo de Karel también se complementa con otros objetos que llevan por nombre 

zumbadores, estos zumbadores se representan por numero colocados en las esquinas del 

mundo de Karel, cada esquina puede contener 0, 1, 2, ..., 99, 100,... o infinito número de 

zumbadores que pueden ser recogidos o colocados por Karel en la ejecución del algoritmo. 

 

Estos elementos permiten diseñar una representación grafica de una situación en particular 

que presenta una problemática y de la cual tenemos que enseñarle a Karel a resolver.  

 

 

NOTA IMPORTANTE: Las instrucciones parecen tener errores de sintaxis, 

pero el programa no permite incluir acentos, por lo tanto aparecen sin acento 

de manera intencional. 
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2 Comunicación con Karel 
 

Una vez diseñado el mundo de Karel, comienza la tarea de enseñarle a desarrollarse en su 

mundo para dar una solución al problema que presenta el mundo. Al hablar de enseñarle a 

Karel estamos hablando de que debemos tener una comunicación con él a manera de que 

tenga las instrucciones necesarias para hacer una acción en particular. La manera en la que 

entablaremos esa comunicación es a través de un lenguaje de computación muy sencillo, 

este lenguaje, que es propio de Karel, esta  basado en un lenguaje más sofisticado llamado 

Pascal.  

 

2.1 Instrucciones Definidas en Karel 
 

Adicional al lenguaje Pascal, Karel tiene cinco instrucciones definidas y concretas. El uso 

de estas instrucciones obliga a que el mundo de Karel cuente con las condiciones necesarias 

para su correcta ejecución, es decir, no podemos pedirle a Karel que avance si frente a el 

existe un muro, recordemos que los muros son objetos en el mundo de Karel que son 

impenetrables. Esta situación generaría un error grave y Karel terminaría su ejecución de 

manera inesperada.  

 

Existen entonces 3 instrucciones definidas que generarían errores graves, estas 

instrucciones definidas, llam®moslas ñinstrucciones cr²ticasò son las siguientes: 

 

Instrucción 

Crítica 

Acción Casi crítico 

avanza Avanza una calle o avenida a la 

vez en dirección hacia la 

orientación actual de Karel. 

Genera error grave si frente a 

Karel existe un muro al momento 

de su ejecución. 

coge-zumbador Esta instrucción activa el brazo 

mecánico de Karel y le indica que 

recoja un zumbador  de la 

posición actual de Karel. 

Genera error grave si junto a Karel 

no existe ningún zumbador para 

recoger. 

deja-zumbador Esta instrucción activa el brazo 

mecánico de Karel y le indica que 

tome un zumbador  de su mochila 

y lo coloque en la posición actual 

de Karel. 

Genera error grave si en la 

mochila de Karel no hay 

zumbadores. 

 

Las otras dos instrucciones definidas, no producen errores graves, pero en el caso de ciclos 

de repetición podrían generar resultados inesperados en la ejecución del programa: 

 

Instrucción 

Crítica 

Acción 

gira-izquierda Provoca que Karel gire sobre su eje en un ángulo de 90° hacia la 

izquierda de Karel. 

apagate Esta instrucción le indica a Karel que se detenga apague sus sensores, 

su brazo mecánico y que finalice toda actividad. 
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Nótese que no existe una instrucción ñencenderò, ñactivarò o similar, pero si una 

instrucci·n dentro del cuerpo del programa que dice ñInicia-ejecuci·nò, pero se da por un 

hecho que Karel esta siempre prendido a menos que se ejecute la instrucci·n ñapagateò. 

 

 

2.2 Sintaxis de instrucciones 
 

Tenemos dos definiciones claves de la palabra Sintaxis: 

 

En el ámbito de la gramática.- Parte de la gramática que estudia la forma en que se 

combinan y relacionan las palabras para formar secuencias mayores, cláusulas y oraciones 

y la función que desempeñan dentro de estas: la sintaxis estudia los tipos de oraciones. 

 

En el ámbito de la informática.- Forma correcta en que deben estar dispuestos los símbolos 

que componen una instrucción ejecutable por el ordenador. 

 

Para nuestro caso, la segunda definición es en la que basaremos el estudio de un lenguaje 

computacional. Un lenguaje computacional no es muy diferente de nuestro lenguaje que es 

un sistema de comunicación propio de una comunidad. Esta claro que la función de un 

lenguaje es ser un medio de comunicación con otras personas, en este mismo sentido, un 

lenguaje computacional es un medio de comunicación entre nosotros y la máquina, y como 

en todo sistema de comunicación existen ciertas normas y reglas que se deben de seguir 

para un correcto entendimiento entre las dos partes.  

 

La sintaxis entonces es fundamental para que el ordenador, en este caso nuestro simulador 

de un robot, funcione correctamente. Por lo tanto, todas las instrucciones del lenguaje que 

maneja Karel deberán estar correctamente escritas. 

 

ñinicia-programaò 

 [Declaraci·n de procedimientoò;ò] 

 ... 

 ñinicia-ejecuciónò 

  Expresi·n General ñ;ò 

  ... 

 ñtermina-ejecuciónò 

ñfinalizar -programaò 

 

Declaración de un programa 

 

En este ejemplo se muestra la sintaxis de la declaración de un programa en Karel. La 

sintaxis nos indica que las frases que están entre comillas y en negritas deben de ir escritas 

exactamente igual y ninguna de ellas debe de faltar. La frase entre corchetes cuadrados 

indica que en esa sección del programa se deben declarar los instrucciones que el usuario 

quiera definir, y los corchetes indican que una declaración de procedimiento es opcional, es 

decir, el usuario puede definir procedimientos o no hacerlo. La frase ñExpresi·n Generalò 

indica que esta es la sección del programa donde escribiremos todas las instrucciones que 

deseamos que Karel ejecute, al no estar entre corchetes cuadrados la sintaxis indica que 
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Karel esperaría que en esa sección existan instrucciones, de lo contrario Karel no hará nada. 

Con esta sintaxis dada, veamos como quedaría un programa sencillo. 

 

inicia-programa 

 inicia-ejecución 
  avanza; 

 termina-ejecución 

finalizar -programa 
 

Programa 1 
 

N·tese que al final de una ñExpresi·n Generalò se coloca un punto y coma, el punto y coma 

son fundamentales para indicarle al programa que hemos terminado de escribir una 

instrucción completa. Existen instrucciones que se pueden escribir en más de una línea, sin 

embargo el punto y coma no debería ir uno por línea, sino, uno solo hasta el final de toda la 

instrucción. 

 

si frente-libre entonces inicio 

 avanza; 

 Gira-izquierda; 

fin;  

Uso de punto y coma 

 

En este ejemplo vemos tres punto y comas, avanza lleva punto y coma porque es una 

instrucci·n completa, seg¼n su sintaxis no hay m§s que escribir ñavanzaò. Gira-izquierda 

también lleva su punto y coma porque es una instrucción completa, como en el caso de 

ñavanzaò. El punto y coma que esta en la ultima l²nea corresponde a la instrucci·n ñsiò 

ñentoncesò. Este es un ejemplo de instrucciones que se escriben en más de una línea.  

 

2.3 Instrucciones Definidas por el Usuario 
 

Como vemos Karel esta limitado por estas cinco instrucciones y con ellas tenemos que 

enseñarle a Karel como resolver un problema dado. Estas instrucciones aunque pocas son 

suficientes para resolver un sin número de situaciones que puede encontrar en su mundo. 

Sin embargo podemos enseñarle a Karel nuevas instrucciones, estas nuevas instrucciones al 

no estar definidas por en el programa, tendremos que hacerlo nosotros.  

 

Recordemos la sintaxis general de un programa en Karel: 

 

ñinicia-programaò 

 [Declaraci·n de procedimientoò;ò] 

 ... 

 ñinicia-ejecuciónò 

  Expresi·n General ñ;ò 

  ... 

 ñtermina-ejecuciónò 

ñfinalizar -programaò 
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Declaración de un programa 

 

La declaración de nuevas instrucciones se hace en zona marcada cono ñDeclaraci·n de 

procedimientosò. Y como toda instrucci·n en Karel tambi®n tiene una sintaxis que se ha de 

seguir.  

 

Sintaxis de una declaración de nueva instrucción (procedimiento): 

 

ñdefine-nueva-instruccionò Identificador [ñ(òidentificadorò)ò] ñcomoò ñinicioò 

 Expresi·n Generalò;ò 

ñfinòò;ò 

Declaración de una nueva instrucción 

Donde: 

 

¶ ñidentificadorò es el nombre que le daremos a la nueva instrucci·n. 

¶ Las frases que están entre comilla y en negritas deben de ir escritas exactamente 

igual y ninguna de ellas debe de faltar.  

¶ Los corchetes indican que lo que esta dentro es opcional, es decir, el usuario puede 

usar parámetros o no hacerlo.  

¶ La frase ñExpresi·n generalò indica que esta es la secci·n donde escribiremos todas 
las instrucciones que deseamos que Karel ejecute con esta nueva instrucción, al no 

estar entre corchetes cuadrados la sintaxis indica que Karel esperaría que en esa 

sección existan instrucciones, de lo contrario la nueva instrucción no hará nada. 

 

Ejemplo: 

 

ñdefine-nueva-instruccionò gira-derecha como inicio 

 gira-izquierda; 

 gira-izquierda; 

 gira-izquierda; 

fin;  

Declaración de una nueva instrucción 

 

Ahora estamos listos para usar una nueva instrucción que se llama gira-derecha y la forma 

de usarla es invoc§ndola en el secci·n de ñExpresi·n Generalò de nuestro programa 

principal. 

inicia-programa 

ñdefine-nueva-instruccionò gira-derecha como inicio 

 gira-izquierda; 

 gira-izquierda; 

 gira-izquierda; 

fin;  
 inicia-ejecución 

  gira-derecha; 
 termina-ejecución 

finalizar-programa 

 

Programa 2 
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Una consideración importante al darle nombre a la nueva instrucción, es que esta, nunca 

debe de llevar el nombre de las instrucciones ya definidas en Karel, ni tampoco como las 

estructuras de control. 

 

2.4 Funciones Booleanas. 
 

Los sensores de Karel trabajan en conjunto con las funciones booleanas; son los sensores 

los que determinan el valor de cada función booleana. Las funciones se muestran en la 

siguiente tabla. 

F U N C I Ó N   B O O L E A N A 

De estado actual De zumbadores  De orientación 

frente-libre junto-a-zumbador orientado-al-norte 

frente-bloqueado no-junto-a-zumbador orientado-al-sur 

izquierda-libre algun-zumbador-en-la mochila orientado-al-este 

izquierda-bloqueada ningun-zumbador-en-la mochila orientado-al-oeste 

derecha-libre  no-orientado-al-norte 

derecha-bloqueada  no-orientado-al-sur 

  no-orientado-al-este 

  no-orientado-al-oeste 

 

Estas funciones booleanas solo pueden tener uno de dos valores, cierto o falso. Por lo tanto 

frente-libre puede tener el valor verdadero o falso dependiendo del resultado que genere el 

sensor que esta en la parte frontal de Karel. En las funciones booleanas al hablar de frente-

libre, izquierda-libre o derecha-libre significa que no existe muro bloqueando la señal del 

sensor dado, es decir si frente-libre es verdadero, significa que el sensor de Karel no detecta 

muro frente a él, si existiera un muro, entonces frente-libre sería falso. 

 

Nota: Junto-a-zumbador significa que físicamente  debe estar sobre 

zumbador y no como el caso de los muros que realmente están en frente de 

él, así, no-junto-a-zumbador significa que físicamente Karel no esta sobre 

un zumbador. 

 

A continuación se presentan las funciones booleanas, su valor y el estado que representa 

cada una de ellas en la lógica de la ejecución de cualquier programa elaborado. 

 

Función Booleana de Estado 

Actual 
Valor Estado físico de Karel 

frente-libre Verdadero Si el sensor no detecta muro enfrente de 

él. 

frente-libre Falso Si el sensor detecta muro enfrente de él. 

frente-bloqueado Verdadero Si el sensor detecta muro enfrente de él. 

frente-bloqueado Falso Si el sensor no detecta muro enfrente de 

él. 

izquierda-libre Verdadero Si el sensor no detecta muro enfrente de 

él. 
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izquierda-libre Falso Si el sensor detecta muro enfrente de él. 

izquierda-bloqueada Verdadero Si el sensor detecta muro enfrente de él. 

izquierda-bloqueada Falso Si el sensor no detecta muro enfrente de 

él. 

derecha-libre Verdadero Si el sensor no detecta muro enfrente de 

él. 

derecha-libre Falso Si el sensor detecta muro enfrente de él. 

derecha-bloqueada Verdadero Si el sensor detecta muro enfrente de él. 

derecha-bloqueada Falso Si el sensor no detecta muro enfrente de 

él. 

 

Función Booleana de Zumbadores Valor Estado físico de Karel 

junto-a-zumbador Verdadero Si Karel esta sobre un zumbador. 

junto-a-zumbador Falso Si Karel no esta sobre un zumbador. 

no-junto-a-zumbador Verdadero Si Karel no esta sobre un zumbador. 

no-junto-a-zumbador Falso Si Karel esta sobre un zumbador. 

algun-zumbador-en-la mochila Verdadero Si Karel lleva zumbadores en la mochila. 

algun-zumbador-en-la mochila Falso Si Karel no lleva zumbadores en la 

mochila. 

ningun-zumbador-en-la mochila Verdadero Si Karel no lleva zumbadores en la 

mochila. 

ningun-zumbador-en-la mochila Falso Si Karel lleva zumbadores en la mochila. 

 

Función Booleana de Orientación Valor Estado físico de Karel 

orientado-al-norte Verdadero Si Karel esta orientado al norte. 

orientado-al-norte Falso Si Karel no esta orientado al norte. 

orientado-al-sur Verdadero Si Karel esta orientado al sur. 

orientado-al-sur Falso Si Karel no esta orientado al sur. 

orientado-al-este Verdadero Si Karel esta orientado al este. 

orientado-al-este Falso Si Karel no esta orientado al este. 

orientado-al-oeste Verdadero Si Karel esta orientado al oeste. 

orientado-al-oeste Falso Si Karel no esta orientado al oeste. 

no-orientado-al-norte Verdadero Si Karel no esta orientado al norte. 

no-orientado-al-norte Falso Si Karel esta orientado al norte. 

no-orientado-al-sur Verdadero Si Karel no esta orientado al sur. 

no-orientado-al-sur Falso Si Karel esta orientado al sur. 

no-orientado-al-este Verdadero Si Karel no esta orientado al este. 

no-orientado-al-este Falso Si Karel esta orientado al este. 

no-orientado-al-oeste Verdadero Si Karel no esta orientado al oeste. 

no-orientado-al-oeste Falso Si Karel esta orientado al oeste. 

 

Ejemplos: 
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Función Valor 

frente-libre Falso 

frente-bloqueado Verdadero 
 

 

Función Valor 

derecha-libre Falso 

derecha-bloqueado Verdadero 
 

3

 

Función Valor 

junto-a-zumbador Verdadero 

no-junto-a-zumbador Falso 
 

 

 

 

3 Mensajes de error 
 

No existe programador alguno que no cometa algún tipo de error, de hecho es común 

cometerlos, y necesitamos identificar cada error para poder corregirlo. Existen dos 

principales tipos de error, los errores lógicos y los errores de sintaxis.  

 

3.1 Errores de Sintaxis 
 

Los errores de sintaxis son muy fáciles de identificar, es Karel quien lo hace y nos avisa de 

que ha localizado un error de este tipo. Para esto, tenemos que decirle a Karel que compile 

el programa, compilar no es otra cosa que verificar que el programa este correctamente 

escrito en sintaxis y estructura.  

 

En seguida listaremos una serie de errores que común mente cometemos, su significado y la 

posible solución. 

 

 

CÓDIGO ERROR DESCRIPCIÓN 
iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        avanzar; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 
 

Este error es muy común. Se 

presenta cuando escribimos una 

instrucción que no existe o que no 

ha sido definida. En este caso se 

escribió avanzar  en lugar de 
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finalizar-programa avanza que si es una instrucción 

definida.  

iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        avanza 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa  

Este error es de los que más se 

cometen. Sucede cuando 

omitimos el indicador de fin de 

instrucción, es decir, el punto y 

coma al final de la instrucción. 

En este caso, omitimos el punto y 

coma después de la instrucción 

avanza. 

iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        repetir 3 veces inicio 

        avanza; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa 

 

Otro error común es olvidarnos 

de colocar un fin  por cada inicio 

que pongamos. En este código en 

la línea 3 colocamos un inicio, 

pero omitimos su correspondiente 

fin  en las líneas sucesivas de 

código en el lugar donde 

corresponda según la lógica del 

mismo.  

iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        si frente libre entonces 

            avanza; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa 

 

Error de sintaxis, en la línea 3 se 

escribió de forma errónea la 

función booleana frente-libre. El 

error consiste en omitir el guión 

entre las dos palabras.   

iniciar-programa 

   inicia-ejecucion 

      si frente-libre entonces 

            avanza; 

      sino 

            gira-izquierda; 

      apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa 

 

La palabra sino no es por si sola 

una instrucción definida, sino que 

es parte de otra instrucción más 

compleja que es: 

 si Termino entonces 

     expresión1 

sino 

     expresión2 

y el punto y coma de la línea 4 da 

por terminada la instrucción si 

entonces. Se requiere de eliminar 

el punto y coma después del 

avanza. 

iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        si frente-libre hacer 

            avanza; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa 

 

Recordemos que la sintaxis de la 

instrucción es si termino entonces 

y no si termino hacer. 

 

Estos fueron algunos de los errores que comúnmente cometemos al codificar un algoritmo 

en Karel, no son todos por supuesto, pero lo que tenemos que tener bien presente es que si 

estamos en la sección de programa y compilamos y nos marca un error, este siempre será 

un error de sintaxis y su corrección es tan simple, como ir a la pestaña de ayuda y ver la 

forma en la que se debe escribir correctamente la instrucción, es decir, revisar su sintaxis. 

 

3.2 Errores de lógica. 
 



 

 

Ćrea  Promoci·n del Uso Educativo de las TICôs- C I T E  

 
Página 16 

Estos errores se cometen después de corregidos los de sintaxis, y los detecta Karel en la 

ejecución del programa. Por lo tanto, después de compilar el programa y de corregir todos 

los errores de sintaxis que se presentaron pasamos a la pestaña ejecutar en donde, después 

de inicializar  el programa al ejecutarlo, se presenta un error grave y la ejecución se detiene. 

Estos errores se corrigen, modificando la lógica del programa, es decir, si queremos que 

Karel avance tenemos que ver si el mudo de Karel cuenta con las condiciones necesarias 

para que Karel avance libremente, por lo tanto, para que pueda avanzar sin ningún 

problema, Karel deberá tener su frente libre. 

 

Veamos algunos de los errores típicos que se comenten el la lógica de la ejecución de un 

programa en Karel. 

 

CÓDIGO ERROR DESCRIPCIÓN 
iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        avanza; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa 

 

Error clásico en la ejecución de 

un programa, se le esta pidiendo a 

Karel que avance, pero en frente 

de el existe un muro, como Karel 

no puede atravesar muros, el 

programa es detenido y avisa de 

que se produjo un error grave. 

iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        coge-zumbador; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa 
 

Este error se genera cuando se le 

ordena a Karel recoger 

zumbadores de su mundo y sin 

embargo no existe ningún 

zumbador junto a Karel. 

Recordemos que para que Karel 

recoja un zumbador debe estar 

sobre el zumbador aunque la 

instrucción diga junto-a-

zumbador. 

iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        deja-zumbador; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa  

Si en las condiciones iniciales del 

mundo de Karel o en la misma 

ejecución no cuidamos de que 

tenga zumbadores en la mochila, 

al ejecutar la instrucción deja-

zumbador nos marcará el error 

mostrado. 

 

Existen otros errores lógicos que aunque no son marcados por Karel, es evidente que 

existen. Uno de ellos es cuando le pedimos a Karel que haga una acción y no consideramos 

cuando se detenga en la ejecución de la misma, por ejemplo, si le pedimos a Karel que 

avance mientras su frente este libre, debemos de tener en cuanta que debe haber una 

condición que haga que Karel se detenga en algún momento, ya que de no hacerlos, Karel 

podría avanzar indefinidamente. 
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4 Estructuras de control e iteración. 
 

Existen dos tipos de estructuras de programación en el lenguaje que maneja Karel. Son las 

estructuras de control y las estructuras de iteración. Estas estructuras son fundamentales en 

la lógica de un programa. Nos permiten decidir entre realizar una acción o grupo de 

acciones y realizar otras diferentes. También podemos repetir un número finito de veces 

una acción o un grupo de acciones, así como repetir mientras una condición se cumpla. 

 

4.1 Estructuras de iteración. 
 

Para realizar iteraciones tenemos dos estructuras bien definidas en Karel. Estas estructuras 

repiten un bloque de instrucciones un número determinado de veces siempre que se cumpla 

una condición o que indiquemos el número exacto de las iteraciones. 

 

4.1.1 La instrucción Repetir. 
 

La instrucción repetir hace un número definido de iteraciones. Supongamos que queremos 

que Karel llegue hasta el zumbador como se muestra en la figura. 

 

 
 

Una posible solución sería la siguiente: 

 

iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        avanza; 

        avanza; 

        avanza; 

        avanza; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa 

 

 

Pero imaginemos que el zumbador se encuentra no en la avenida 5 sino en la 20, 30, 50 o 

150, sería muy engorroso escribir avanza tantas veces como se necesite. Esto se resuelve 

con la instrucción de control Repetir. Su sintaxis es la siguiente: 

 

ñrepetirò ExpresionEntera ñvecesò ñinicioò 

 expresión; 

ñfin;ò 

Sintaxis de Repetir 
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Donde  

 

¶ ExpresiónEntera es un valor numérico. 

¶ Y expresión es una instrucción o grupo de instrucciones. 

  

Y aplicada al ejemplo tendríamos 

 

iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        repetir 4 veces inicio 

            avanza; 

        fin; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa  

 

Que nos da el mismo resultado, pero si se exactamente donde esta el zumbador y cuantas 

repeticiones de la instrucción avanza necesito para llegar a él, solo cambió el valor de la 

ExpresiónEntera por el valor correcto y me habré ahorrado el escribir tanto código como en 

el caso anterior, o en los casos donde el zumbador estuviera a una distancia más grande. 

 

4.1.2 La instrucción Mientras. 
  

¿Pero que tal si no se en que avenida se encuentra realmente el zumbador? ¿y si la posición 

del zumbador cambia para cada ejecución que haga del programa?. La respuesta es que no 

tendré un número de avances definido, para cubrir esta situación existe la instrucción 

mientras, y trabaja bajo la siguiente sintaxis. 

 

ñmientrasò Termino ñvecesò ñinicioò 

 expresión; 

ñfin;ò 

Sintaxis de Mientras 

 

Donde  

 

¶ Termino es una función booleana. 

¶ Y expresión es una instrucción o grupo de instrucciones. 

  

Si usamos el ejemplo anterior, la solución del problema quedaría: 
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iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        mientras no-junto-a-zumbador hacer inicio 

            avanza; 

        fin; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa  

Que también nos genera el mismo resultado pero este código es más general, es decir, 

funciona para cualquier otro mundo con un zumbador en cualquier avenida sobre la calle 1. 

 

4.2 Estructura de control. 
 

Karel cuenta con una sola instrucción de control, también es conocida como Estructura de 

Control de Flujo de Programa. Recibe este nombre por ser una estructura que controla, 

como su nombre lo indica, el flujo del programa, es decir, que usando una función booleana 

controla la ejecución de un bloque de código en particular u otro bloque diferente. Como 

recordaremos la función  booleana solo puede ser Falso o Verdadero, entonces, 

dependiendo de el valor de la función la estructura de control ejecutará una instrucción o 

bloque de instrucciones o un bloque de código o instrucción diferente. 

 

4.2.1 Instrucción Si Entonces. 

  

La instrucción si entonces ejecuta un bloque de código dependiendo del valor de una 

función booleana, quiere decir que el bloque de código puede ser ejecutado o no, esto 

depende del valor de la función booleana, por ejemplo depende del valor de frente-libre  

para que Karel haga un bloque de código o no lo haga. 

 

Sintaxis de la instrucción si entonces: 

 

ñsiò Termino ñentoncesò ñinicioò 

 expresión; 

ñfin;ò 

Sintaxis de si entonces 

 

Donde:  

¶ Termino es una función booleana. 

¶ Y expresión es una instrucción o grupo de instrucciones. 

 

Ejemplo: 

 

Supongamos que queremos que Karel avance hasta llegar al zumbador, como en el 

problema anterior, solo que el mundo ahora es el siguiente: 
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Si usamos el código anterior tendríamos: 

 

 

 

 

iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        mientras no-junto-a-zumbador hacer inicio 

            avanza; 

        fin; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

Finalizar-programa 

 

 

Según el mundo, necesitamos que cuando Karel detecte su frente bloqueado, haga un giro a 

la izquierda para esquivar el muro y continuar avanzando hasta el zumbador. Entonces, 

necesitamos que Karel haga una acción (girar a la izquierda) si se cumple con la función 

booleana es decir,  cuando esta sea Verdadera. 

 

si frente-bloqueado entonces inicio 

        Gira-izquierda; 

fin;  

Instrucción si entonces 

 

El código final sería: 

 

iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        mientras no-junto-a-zumbador hacer inicio 

            si frente-bloqueado entonces inicio 

                gira-izquierda; 

            fin ; 

            avanza; 

        fin; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa  
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4.2.2 Instrucción Si Entonces Sino. 

 

Esta instrucción realmente no es otra instrucción diferente a si entonces, sino que es 

realidad es la instrucción completa. La versatilidad de esta instrucción nos permite 

considerarla como dos instrucciones distintas aunque no lo sean. Veámoslo de otra manera, 

la instrucción si entonces sino, no permite hacer un bloque de código si se cumple una 

condición (función booleana), o nos permite hacer uno de dos bloques de código si se 

cumple o no una condición.  

 

Esto es, sean los bloques de código A y B. 

 

Instrucción Se ejecuta si 

si frente-libre entonces 

inicio  

 A;  

fin; 

El código A se ejecuta o no, dependiendo de si el frente este 

libre o no. 

si frente-libre entonces 

inicio  

 A;  

fin 

sino  

inicio  

 B;  

fin; 

Se ejecuta el código A si el frente esta libre y si no lo esta, se 

ejecuta el bloque de código B. 

 

Si usamos esta modalidad de la instrucción si entonces sino, nuestro código del problema 

anterior lo podemos escribir así: 

 

iniciar-programa 

    inicia-ejecucion 

        mientras no-junto-a-zumbador hacer inicio 

            si frente-bloqueado entonces inicio 

                gira-izquierda; 

            fin 

            sino inicio 

                avanza; 

            fin; 

        fin; 

        apagate; 

    termina-ejecucion 

finalizar-programa 
 

 

Como vemos obtenemos el mismo resultado, pero nuestro código esta escrito de una 

manera más estructurada y se puede leer mejor. 

 

Por último, la sintaxis general de esta instrucción es: 
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si Termino entonces inicio 

        Expresión1; 

fin  

[sino inicio 

        Expresión2; 

fin];  

Sintaxis general de la Instrucción si entonces sino 
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4.3 Las funciones sucede y precede  

Ahora ya sabemos cómo mandarle un número a un procedimiento, y probablemente ya 

habrás intentado poner operaciones como suma, resta o multiplicación, sin embargo 

lamanto decirte que ninguna de estas operaciones están soportadas en Karel.  

Por otro lado, existen dos funciones que nos permiten sumarle 1 a un número y restarle 1.  

Pero... ¿qué es una función? Una función es una instrucción que devuelve un valor, es 

decir, reciben un parámetro (o más) que luego procesa, para al final regresar un valor; por 

ejemplo, la función booleana junto-a-zumbador devuelve verdadero si Karel está parado 

junto a un zumbador y falso si no lo está. En Karel no se pueden declarar funciones nuevas, 

pero se pueden usar las que ya existen.  

Las funciones sucede y precede son dos instrucciones que reciben un parámetro, 

posteriormente, devuelven un número más y un número menos (respectivamente) que el 

que le enviamos. 

La función sucede se escribe así: 

sucede(xxx); 

donde xxx es un número o un parámetro, y la función precede se escribe así: 

precede(xxx); 

donde xxx es un número o un parámetro. 

Debido a que devuelven un número, solo nos pueden servir poniéndolas en alguna 

instrucción o sentencia que reciba un número, como repetir/veces, otro sucede o precede o 

una instrucción personal que reciba un parámetro.  

Por ejemplo, el siguiente trozo de código pone n + 1 zumbadores en donde Karel se 

encuentra: 

repetir sucede(n) veces inicio 

   deja-zumbador; 

fin; 

nota que n se "incrementa" (se le suma uno). Si en vez de sucede, pusiéramos precede, 

Karel dejaría n - 1 zumbadores, porque la n se "decrementa" (se le quita uno) cuando se 

pone dentro de una función precede.  

4.4 La función si-es-cero 

La última función en Karel, es la función si-es-cero, que nos ayuda a saber si un número es 

cero. Devuelve verdadero si el número es cero y falso si no lo es.  
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Es evidente de que si ponemos "si-es-cero(0)" no es muy útil, ya que sabemos 

perfectamente que cero es cero ( :S ). Sin embargo es muy útil cuando se está manejando 

parámetros. Por ejemplo, queremos hacer una instrucción que avance "n" lugares, pero si el 

parámetro es cero, gire a la izquierda. 

Por razones didácticas, en esta ocasión te daremos la solución: 

define-nueva-instruccion avanza-si-no-es-cero (n) como inicio 

   si si-es-cero (n) entonces inicio 

      gira-izquierda; 

   fin; 

   sino inicio  

      repetir n veces inicio 

         avanza; 

      fin;  

   fin; 

fin; 
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5. Ejemplo de cómo resolver un problema 
 

 

 

Una vez que has comprendido la importancia de contar con una 

metodología para hacer programas, te mostraré un ejemplo de cómo los 

debes resolver. Recuerda que esto es un entrenamiento, ya que debes 

cambiar los hábitos en la manera de hacer los programas. 

 

 

Preparemos nuestras herramientas de trabajo: 3 hojas en blanco y nuestro lápiz bien afilado. 

A continuación veremos el problema que debes de resolver y para el cual debemos llegar a 

resolverlo en todos los casos, ó sea que nos dé 100 puntos. Sin más preámbulo, vamos a 

leerlo.  

 



  

 

5.1. Problema: Los canales del lago 

Descripción 

Como es bien sabido por todos, el lago de Xochimilco es un hermoso lago que año con año, 

y desde hace muchísimo tiempo, atrae una gran cantidad de turistas, con el propósito de 

poder dar un viaje en el lago en una de las trajineras. 

Durante el recorrido, uno puede comprar comida, contratar a los mariachis, y disfrutar del 

paisaje; todo eso sobre las barcazas. 

El viaje en trajinera consiste en recorrer los canales que han sido construidos sobre del lago, 

empezando en un lugar y terminando en otro. 

Problema 

El día de hoy Karel va a visitar el lago, y tú, como dueño de la trajinera Morpheus, tienes 

que llevarlo por el recorrido. 

Consideraciones 

¶ Karel inicia al principio del recorrido orientado hacia donde éste se dirige. 

¶ Karel no tiene zumbadores en la mochila. 

¶ Los canales del lago son muy angostos, y se representan con un camino de ancho de 

1. 

¶ Mientras vas en el recorrido, recuérdale a Karel no tirar basura en el lago. 

¶ Puedes saber que llegaste al final del recorrido, porque encontrarás un beeper. 

¶ El camino sólo se cierra al final del recorrido, junto al beeper. 

¶ Karel debe de terminar en el final del recorrido. 

  

Mundo de ejemplo Solución al mundo de ejemplo 
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5.2.   1er. Paso: Entender el problema 
 

Lo primero que debemos hacer es analizar nuestro problema; para 

esto lo debemos leer hasta que nos quede claro, si queda alguna 

duda, la debemos preguntar. 

Para saber que ya lo entendimos, debemos ser capaces de explicarlo 

a otra persona y a nosotros mismos. Una manera de saber que 

estamos bien es sacar los datos del problema de manera similar a 

como si fuera un problema de matemáticas y anotarlos en nuestra 

hoja; estos datos serían: zumbadores en la mochila, orientación 

inicial de Karel, límites del problema, orientación final de Karel, 

etc.  En la siguiente figura se ve un ejemplo para este problema: 

 

 
¿Esto me acerca a la solución, por qué? 
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5.3.   2° Paso: Mundos 

 
Una vez que tenemos una idea más clara de los que nos piden, es 

bueno pensar en los diferentes mundos a los que aplica la 

descripción del problema (te recuerdo que realizar esto cuenta entre 

un 20% y un 40% de tu calificación final), ya que como se 

mencionó anteriormente, si podemos pensar en las diferentes 

posibilidades con que nos van a evaluar, seguramente nos llevará a 

pensar una solución que satisfaga el 100% de los mundos con que 

nos calificarán. 

En la siguiente figura podemos apreciar que fuimos capaces de 

encontrar 10 casos diferentes y si hacemos un programa que sea 

capaz de resolver estos 10 casos, ten la seguridad de que tendrás una alta calificación. 

 

 

 
 

Revisando los casos, puedes ver que no es necesario dibujar perfectamente el mundo de Karel, 

sino que debemos escribirlos de una forma clara, sencilla y rápida. Por ejemplo, en el caso 10 que 

mide 100x100, se indica el ancho y largo de 100 con unas señales de acotamiento similares a las 

que se usan en planos.  
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A continuación haremos algunas observaciones de los casos desarrollados: 

 

V Caso 1: Es el caso mínimo, ya que no existe un caso más pequeño que 

este. 

V Caso 8: Muestra un caso en el que se tiene que ajustar el camino de 

Karel  en las 4 direcciones posibles: norte, sur, este y oeste. Este caso lo 

podríamos considerar como un caso máximo en cuanto a las direcciones 

que debe de tomar Karel para llegar a su objetivo (en este caso llegar al 

final del canal). 

V Caso 10: Muestra un caso máximo en cuanto a longitud del recorrido, 

ya que debe atravesar todo el mundo (si te da tiempo, constrúyelo; si no, 

trata de hacer algo que lo iguale en condiciones y características). 

V Otros casos: Los podemos considerar como casos típicos o promedio. 

Siempre en bueno hacer 3 o 4 casos promedio. 

 

Te aseguro que si tienes la suficiente paciencia y dedicación para trabajar de esta forma de ahora 

en adelante en cada unos de tus problemas de programación, el resultado que obtendrás te llevará 

a consolidarte como un verdadero ganador. 

¿Esto me acerca a la solución, por qué? 
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5.4.   3er. Paso: Idea de solución 
 

Una vez que ya hemos comprendido el problema, debemos 

pensar en alguna solución (más adelante se hablará más de 

cómo ayudarse a tener ideas de solución). De una manera 

simple nos podemos basar en las siguientes 3 ideas: 

 Ɂ0ÜÌɯ×ÙÖ×ÐÌËÈËÌÚɯÛÐÌÕÌɯÌÚÛÌɯ×ÙÖÉÓÌÔÈɂȮɯɁ.ÛÙÈɯÍÖÙÔÈɯËÌɯ

×ÓÈÕÛÌÈÙÓÖɂȮɯɁÚÜÉËÐÝÐËÐÙɯÌÕɯÊÈÚÖÚɂȮɯɁÚÌɯ×ÈÙÌÊÌɯÈɯÈÓÎÖɯàÈɯ

ÙÌÚÜÌÓÛÖɂȭ 

En este caso propongo ɁÖÛÙÈɯÍÖÙÔÈɯËÌɯ×ÓÈÕÛÌÈÙÓÖɂ y ɁØÜÌɯ

×ÙÖ×ÐÌËÈËÌÚɯÛÐÌÕÌɯÌÚÛÌɯ×ÙÖÉÓÌÔÈɂ debido a que podemos 

ver el problema como hacer que Karel camine hasta que encuentre un zumbador. La idea es 

hacer un programa que haga que Karel camine mientras no esté junto a un zumbador. Dentro 

de las propiedades de este problema destaca el  que Karel no debe regresar por un camino 

que ya ando,  si observamos bien a Karel solo podrá caminar hacia adelante, girar a la 

izquierda o girar a la derecha, basados en esta propiedad del problema cuando el camino 

presente algunos quiebres (variaciones de orientación hacia donde caminará Karel), Bastaría 

con que Karel ajuste su orientación ya sea a la izquierda o la derecha (dependiendo de donde 

tenga el camino libre) y hacer que Karel avance una vez que se ha orientado correctamente 

(que el frente este libre), esto es, se  debe ajustar la orientación de Karel con la finalidad de 

lograr una posición en que pueda moverse (de ser posible, una posición de frente libre) y 

avanzar. De los casos que construimos, podemos apreciar que cada vez que avanza Karel 

pueden existir las siguientes 4 situaciones: 

 

1. Si está junto a un zumbador, ahí termina. No debemos 

hacer nada porque ahí termina el programa. 

 
2. Que el frente esté libre. Para este caso no debemos hacer ningún 

ajuste. 

 
3. Que el frente esté bloqueado y la izquierda libre. En este caso 

debemos ajustar la orientación de Karel haciéndolo girar una 

vez a la izquierda. 

 
4. Que el frente esté bloqueado y la derecha libre. En este caso 

debemos ajustar la orientación de Karel haciéndolo girar a la 

derecha (esto se hace con 3 giros a la izquierda de Karel). 
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Con lo que vemos, el problema se resume a un problema sencillo de hacer: que Karel camine y 

ajuste su orientación mientras no esté junto a un zumbador.  

Es importante que te des cuenta que todo esto se hace en la mente y, ayudado de nuestras 

herramientas exclusivas (papel y lápiz); nosotros debemos anotar la idea para que no se nos 

olvide como se muestra a continuación: 

 

 
 

Nuestro programa se puede ver muy simple. Nos ayudaremos de un diagrama de bloques 

(llamado de bloques porque usamos cuadros para representar las ideas generales). Como 

podemos apreciar, la nube que rodea nuestros bloques representa el problema que una vez 

habiéndolo dividido en 2, resulta más simple resolver 2 problemas 

menores que uno mayor. Esta figura muestra el bloque de 

control que har§ que ñKarel camine mientras no est§ junto a 

un zumbadorò, y el bloque de la nueva instrucci·n llamada 

orientar que ñajustar§ la orientaci·n de Karel en caso de 

ser necesariaò. 

En este momento, ya estamos listos para planificar el 

problema de acuerdo a la idea de la sección anterior, es 

decir, construir la escalera para llegar nuestra meta que 

se ubica en la cima. Esto no lo debemos hacer; sin 

embargo, en este apunte lo mostraré para ver cómo se 

unen los conceptos teóricos de elaboración de un programa 

con la práctica de hacer un programa. Como sólo se muestra de 

una manera ilustrativa, utilizaremos los recuadros redondeados. Y el tipo de letra en 

cursivas. 

 

¿Esto me acerca a la solución, por qué? 
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5.5.   4° Paso: Codificación 

 
Ahora lo que debemos hacer es desarrollar el programa de control 

y cada una de las nuevas instrucciones que vamos a necesitar. En 

este caso son el programa principal que tiene la rutina de control y 

la nueva instrucción orientar. 

Las siguientes figuras muestran el desarrollo en papel de las 

rutinas más importantes, ya que las más pequeñas y sencillas se 

pueden hacer directamente en el teclado cuando ya se tiene algo de 

experiencia. Mientras adquieres la experiencia, te aconsejo que 

trates de escribirlas todas en el papel antes de escribirlas en el 

Karel. 

El programa principal quedaría de la siguiente manera en Java y/o Pascal; si lo observamos sigue 

nuestra idea: mientras Karel no esté junto a un zumbador, avanza y se orienta. 

 
En la parte de la orientación quedaría como lo muestra la siguiente figura. Una buena práctica es 

hacerle una prueba de escritorio y ver que funciona en todos los casos. 
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5.6.   5° Paso: Prueba 

 
Haremos la prueba de escritorio (recuerda que se llama así porque la 

hacemos en el escritorio de trabajo utilizando un Karel y nuestras 

hojas de papel). 

Haremos esta prueba para el caso de que Karel deba ajustar su 

orientación a la izquierda como se muestra a continuación. Nuestra 

rutina de control haría que Karel comprobara su posición y caminara 

un paso: 
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Dejándonos en esta posición, se llamará a la rutina orientar, la cual pregunta si el frente está 

bloqueado, cumpliéndose en este caso: por lo tanto, pregunta si la izquierda está libre, siendo 

afirmativamente, haciendo que Karel haga un giro a la izquierda. 
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Dejándonos, finalmente, en la posición correcta para que siga su recorrido. 
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Ahora haremos la prueba que cumpla en el caso de que Karel se deba mover hacia la derecha. 

Como se muestra a continuación, nuestra rutina de control hace que Karel camine un paso. 

 

 

 

 

 
 

Dejándonos en esta posición, se llama a nuestra rutina orientar, la cual pregunta si el frente está 

bloqueado, esto siendo afirmativo; entonces pregunta si la izquierda está libre, siendo negativo 

para este caso; entonces, Karel hará 3 giros a la izquierda: 
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Al final, nos dejará en la posición correcta. 
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