Robot
bailarin

iHaz bailar a tu robot! Con este modelo también
adquiriras mas conocimientos de programacion. Ya
conoces los componentes fischertechnik utilizados
de tareas anteriores.

El' modelo incluye los siguientes actuadores,
SEeNSsores y accesorios técnicos:

Mini motor Caja de cambios Pulsador Omniwheel Rueda de apoyo

Encontrara una explicacion de los componentes en la pagina de inicio.

El modelo de "robot bailarin" se divide en 2 tareas de programacion:

Tarea 1 Programacion nivel 3
El modelo debe moverse hacia delante y hacia atras y
hacia la derecha y la izquierda en varias pasadas. Al

Dancing_robot_1.ft mismo tiempo, la cabeza debe girar en distintas
direcciones.
Tarea 2 Programacion nivel 3

El modelo avanza en 2 pasadas - la cabeza gira hacia la
izquierda, luego el modelo gira hacia la derecha - la
Dancing_robot_2.ft cabeza gira hacia la derecha. A continuacion, el modelo
se desplaza hacia atras: la cabeza gira hacia la izquierda.
En las 3 pasadas siguientes, el modelo gira a la derecha -
la cabeza gira a la izquierda. A continuacion, el modelo
vuelve a girar hacia la izquierda: la cabeza gira hacia la
derecha. Estos movimientos deben repetirse 5 veces. A
continuacion, el cabezal gira hacia la izquierda hasta que
se pulsa el boton . El programa se detiene.

fischertechnik ==




Antes de empezar con el programa real, debe configurar de nuevo
el controlador.
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Arrastre el comando "Boton" desde el bloque

"Entrada" hasta la  posicion  "Entrada"
correspondiente. Inserta el "Motor" tres veces desde
el blogue "Motor".
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Como puedes ver en las instrucciones de montaje, el motor
"RX_M3" se encarga de controlar el cabezal y los otros dos motores
de las ruedas.

Tareal

En primer lugar, elimine el comando
de bucle del programa basico. Arrastra
un comando "ajustar motor" desde el
blogue "Actuadores" - "Motor". Cambia
los parametros correspondientes a
"RX_M3" a'"derecha"y a una velocidad de "300". Inserte un comando "esperar hasta"
desde el bloque "Proceso" - "Util". Arrastra el comando "is mini button xxx open" del
blogue "Sensors" - "Input" al punto de acoplamiento. Cambia el parametro "abierto"
por "cerrado". Duplica de nuevo el comando del motor e insértalo bajo el comando
"espera xxx". Esto sirve para volver a soltar el pulsador, es decir, para abrirlo.

Programmstart
setze Motor [N AVEH Geschwindigkeit ®{kIl)
warte bis ist Mini-Taster ' geschlossen - |
setze Motor [ @0l Geschwindigkeit &L}

A continuacion aparece otro comando Releilioy
"wait xxx". Cambie aquf el tiempo a "02" i setze Motor [NAVERE [ZS10R8 Geschwindigkeit k)
segundos' A continuacion, inserte ,el R i e KA ESIEEENN

: . ! setze Motor [ ERS [T o8 Geschwindigkeit * L)
comando "repetir xxx veces do" del blogue warte FEH * %3

"Procesamiento" - "Bucles". Aqui debe wiederhole *JJ -mal:
cambiar el ciclo a 5 (véase la tarea). mache wiederhole SJEJ] -mal:
Duplique el bloque "repetir" - 2 veces uno
debajo del otro en el primer bloque
"repetir". Cambie la primera pasada a 2
vecesy la segunda a 3 veces.

wiederhole ® k) -mal:




e Ahora tienes que rellenar los bloques individuales de
setze Motor [TEVER [ZXINM Geschwindigkeit *JELL)) . . . .

T i echiossen] "repeticion". El robot bailarin delbbe moverse primero
setze Motor [VEYERN [ZTTT8M Geschwindigkeit *JELL]

e hacia delante durante "0,3" segundos y luego hacia
I, atras durante "0,3" segundos. La cabeza debe girar
mache setze Motor CXATERN [TTTEM Geschwindigkeit ®JELL] . e . " .
PO e e ;. Macia |a "izquierda" cuando se desplace hacia delante
setze Motor TR [T Geschwindigkeit *JEL) . " " . L
e 1 Y hacia la "derecha" cuando se desplace hacia atras. Las
setze Motor [ Geschwindigkeit . L
e L LR = velocidades de los motores "RX_M1" y "RX_M2" estan

setze Motor CTUTERN [TXTI"8M Geschwindigkeit *EIE] . .
_varte £20 (] ajustadas a "350". "RX_M3" con "300" al girar el cabezal

wiederhole *{E}| -mal:

e NaCia |3 izquierda y "315" al girar el cabezal hacia la

setze Motor [THTEE Geschwindigkeit L]

setze Motor [T VRN Geschwindigkeit * £} d e reC h a .
warte Bl > (€}

setze Motor YAVEEN [ZXSTTEM Geschwindigkeit *EE)

setze Motor [TAT7EN [TT2EM Geschwindigkeit *JELT)

setze Motor [TUTERN Geschwindigkeit * K1)

Ok. El bucle de repeticion uno ya esta programado. Si
quisieras probar el programa, los comandos deben
repetirse dos veces. Ahora pasamos al segundo bucle.
Duplica los comandos del primer bucle en el segundo.
Aqui solo tienes que cambiar la direccion de rotacion
de "RX_M2" en el primer bloque de '"izquierda" a
"derecha" y en el segundo bloque de "derecha" a
"izquierda". De este modo se intercambian los
sentidos de giro. Los demas parametros no se
modifican.

Si este bucle también se ha ejecutado tres veces, €l
programa permanece en el bucle principal hasta que
éste también se haya ejecutado cinco veces.

Si este es el caso, los motores deberian

Programmstart

# setze Motor [TAVERN [TTEITEN Geschwindigkeit *{EXT] pararse cuando se cierre el boton "RX_TI".
warte bis ist Mini-Taster Y a1 H "
it AT T e s o Para eIIo', du/phque el corjnando Esperar
s Blo2) hasta" e insértelo después del bucle
wiodeskolo SEY ek principal. Desde el bloque "Actuadores" -
he i Al .
NERT M Sy TR — "Motor", inserte tres veces el comando
mache © setze Motor [ZAVERM [IVCEM Geschwindigkeit ”p " C b | .
setze Motor [ZHXTEN [TTZER Geschwindigkeit arar motor". Cambie los parametros a
setze Motor [TW7XN [TTCEM Geschwindigkeit "RX_MT" "RX_M2" y "RX_M3"

warte ERl © [}

¥ setze Motor [ZE/ 7Rl [Z558M Geschwindigkeit ® L]
setze Motor [JATERE IR Geschwindigkeit *E1E] o
Ahora prueba el programa enviandolo a

tu controlador y poniéndolo en marcha.

Una vez que todo haya funcionado, guardalo en tu ordenador con el nombre
Dancing_robot_1. Ahora puedes iniciar el programa para la segunda tarea.




Tarea 2

Puede utilizar el programa de la 1% tarea para
encontrar la solucion. En la zona de la cabecera,
borre primero la tercera linea "set motor xxx". Los
3 primeros blogques de motor tampoco se
modifican. Dupliqgue un comando "Wait xx" entre

Programmstart

setze Motor Geschwindigkeit *E[)

warte bis

warte 5 *[(]

wiederhole ® | -mal:

mache  yjederhole

mache

ist Mini-Taster YL

¥ -mat:
setze Motor [ZEERM [[T2XM Geschwindigkeit
setze Motor [ZEYTEN Geschwindigkeit
setze Motor XVl 73R Geschwindigkeit

47 setze Motor [[YAIIEN Geschwindigkeit

i setze Motor AR Geschwindigkeit ® [EX]

los dos motores "RX_M2" y "RX_M3" Los
parametros de "RX_M3" tampoco se modifican.

setze Motor Geschwindigkeit
setze Motor [TAYPRN X058 Geschwindigkeit
setze Motor Geschwindigkeit

Programmstart
setze Motor [ ERN Geschwindigkeit * &I[]

warte bis ist Mini-Taster [N RN

warte PR © [¥]

wiederhole ® ] -mal:

mache  wiederhole *|F3| -mal:
setze Motor [THTEEN (T2 Geschwindigkeit
setze Motor [T (IR Geschwindigkeit */EED)
setze Motor [ZHTPHM [TTTHM Geschwindigkeit

Enelsegundo bucle de repeticion, sélo tiene que
cambiar los parametros de los tiempos de
espera de "03" a "0,4". Por lo demas, no se
modifica nada mas en el programa general.

mache

setze Motor [TATH [C778M Geschwindigkeit
setze Motor [ZHFRM [TETTRN Geschwindigkeit

El programa ya se ha reescrito y puede probarse.

setze Motor [T TP Geschwindigkeit *EEN]
setze Motor TP EZTTTH Geschwindigkeit

setze Motor [T EE [T Geschwindigkeit

wiederhole “ ] -mak
setze Motor [THTERN 7T Geschwindigkeit
setze Motor [HYTIN (728N Geschwindigkeit

Una vez que todo haya funcionado, puedes
guardarlo en tu ordenador con el nombre
Dancing_robot_2.

mache

Ahora te toca a ti. Ya sabes como hacer bailar al robot, asi que ; por gué no lo haces
bailar al ritmo de la musica gue te gusta? Cambia las velocidades de los motores,
los tiempos de espera, haz que gire sobre si mismo como hacen |os bailarines
profesionales, con los dos motores en marcha o con uno en marchay otro parado.
Hay miles de bailes gue tu robot puede ejecutar...
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