Robot de bolas

El robot de bolas es capaz de disparar pequefas bolas que estan en un cargador. jEs
muy divertido! Con este modelo también aprenderas los fundamentos de la
programacion. Ya conoces los componentes fischertechnik utilizados de las tareas
anteriores. Controlaras el modelo con el sensor de gestos.

Actuadores y accesorios técnicos instalados en el modelo:

Mini motor Caja de cambios Sensor gestual Omniwheel

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

El modelo de "robot bola" se divide en 3 tareas de programacion:

Tareal Programacion nivel 3
La orden de disparo debe activarse mediante
Bola_robot_l.rpp control gestual
Tarea 2 Programa de nivel 3
El control gestual se utiliza para dirigir el robot
Bola_robot_2.rpp paldn en distintas direcciones.
Tarea 3 Programa de nivel 3
El control gestual se utiliza para dirigir el robot
Bola_robot_3.rpp paldn en distintas direcciones. La orden de
disparo se activa segun sea necesario.
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Importante: Al programar las tres tareas modelo, comience con un "nuevo proyecto"
llamado "Ball_robot_1".

g

A continuacion, debe configurar el controlador.

11 -}
Los actuadores y sensores se encuentran en las instrucciones de [
montaje. Los motores 1y 2 controlan el accionamiento, el motor 3 el ww;
lanzador. El minipulsador sirve de final de carrera en el lanzador. El s
sensor de gestos detecta los movimientos. Estos se analizan y se |-

B
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convierten en instrucciones de direccion de desplazamiento.

1

Tareal

Para resolver la primera tarea, no necesita acceder a ninguna funcion de tareas
anteriores, por lo que puede empezar por el programa principal.

Importante: He aqui algunas notas técnicas sobre la
funcion de disparo. Las bolas se almacenan en un
cargador y desde alli se introducen individualmente en el
lanzador.

La barra en | verde se dobla hacia
atras mediante el mecanismo de
manivela, el engranaje del motor de
lanzamiento. EI motor gira hacia la
izquierda hasta el boton y libera el
puntal |, gue se dobla bajo tension.
Esto catapulta la peguena bola hacia
delante fuera del lanzador con su energia de tension.

Como ya ha trabajado con el sensor de gestos en tareas anteriores, sabe que debe
activarse inmediatamente después de iniciar el programa.

Seleccione "Gesto" para seleccionar el gesto.

Establezca el valor del gesto en "= 1" Esto |k ——

. . . . Gestensensor [CXAFINIEN
significa que todas las direcciones de S

movimiento se analizan como una sola direccion
y el baléon sale disparado. A continuacion, se
activa el bucle "Repetir continuamente".

Introduzca el comando "if make" en

Programmstart el bucle. En "if", consulta el sensor

Gestensensor [VEPCNEN ENITEEEN [ESTEN de gestos para ver si se ha
dauerhaft wiederholen

mache + falls ist Gestensensor [[YAFINIEN =k 1]

determinado el valor "=1". Cambia
también el comando por "gesture".
Ahora la secuencia de disparo es la
siguiente

El motor de coccion "RX_M3" gira "0,3" segundos hacia la izquierda. Esto significa que
el soporte de coccion se coloca después del boton y gira hasta que se pulsa el boton.
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Programmstart
Gestensensor [YUFEREN E

dauerhaft wiederholen

Complete el programa principal utilizando la [ rp— Y G

H HE4 mache setze Motor [JEYERS [[T7C8M Geschwindigkeit * ik}
ilustracion del programa adyacente. ——rm

warte bis ist Mini-Taster [YU[REN

Pty amaTarE A continuacion, el motor se desplaza "0,15"
I eommintinshre segundos hacia la derecha -es decir, hacia
mache + falls | E28 atras- y vuelve a soltar el boton. A

che . ., .
- continuacion, el motor se detiene.

warte X~
warte bis ist Mini-Taster L
setze Motor [TUVERM [ZICEN Geschwindigkeit El programa vuelve al inicio del bucle y

warte £ *(X03

e espera una nueva activacion del sensor

gestual para disparar una pelota.

El programa de lanzamiento ya ha concluido.

Prueba el programa y guarda Ball_robot_1 en tu ordenador.

Tarea 2
Importante: En la imagen de la derecha, los movimientos se
- . 1 [ [ron rechs |
definen cuando la mano se mueve a traveés del sensor de | o
. s . . ., . .. von vome von hinten

gestos. La ilustracion se refiere a la direccion de instalacion en |5 — s
el modelo.

, . (i ]2
¢Qué valores proporciona el sensor de gestos cuando se

realizan los siguientes movimientos?

3 - por delante, 4 - por detras, 1 - por la derecha, 2 - por la
izquierda

Programmstart
(THENEE PRI RX_12C_1 - W aktiviere - M Geste - |
dauerhaft wiederholen

Antes de empezar a programar varias funciones, borra
todos los comandos del bucle del programa "Ball_robot_1".

Cuarda el programa bajo Ball_robot_2.

A continuacion, cree las siguientes funciones para las direcciones de conduccion del
modelo.

setze Motor [[XE [ [77288 Geschwindigkeit ©
setze Motor Geschwindigkeit




Una vez definidas las funciones, debe crear una variable "gesto". En esta
variable del programa se lee siempre el valor actual del sensor de gestos. A
continuacion, este valor se utiliza para realizar diversas tareas dentro de una consulta
"ifdo ..".

Primero inserte el comando "set ... to" del blogque "Proceso" - "Variable"

| verabin en el area libre del bucle.

Programmstart

Afade el comando "get gesture
dauerhaft wiederholen

" " " )
SENsor . de| bloque Sehsores - mache _selzemauf hole Gestensensor [JUFCEEN [788
"2C" al punto de

acoplamiento. Cambia la entrada "HEX" por "Gesture".

hole Gestensensor [BEl [

+ falls El siguiente paso consiste en consultar el valor determinado de la variable.
Ecich Para ello, utilice el comando "si no ..." del blogue "Procesamiento" - "Logica"
s Inserte el comando "es cierto .." en las posiciones "si". Inserte la variable
"gesto" en la primera posicion libre g
y el comando "un nimero" en la | gt Lot

segunda posicion. El movimiento debe ser "de RS eetue I vcecT | ceste ]
el ocsture | - 93
frente", por lo que el valor debe ser "3". —

Haga clic en el signo "+" para ampliar la
consulta. Como se necesitan 3 consultas mas,
Tl ———— tiene que hacer clic tres veces. Duplique la

+ falls extxe primera consulta "if" e insértela en la
posicion correspondiente. Cambia el valor "="
de la 2° consulta a "4" para "atras", el valor "="
de la 3° consulta a "2" para "izquierda" y el
valor "="de la 4° consulta a "1" para "derecha".

m m Si ya ha programado las | —
funciones para los t - [gesture | - - |

m m movimientos, ahora puede
insertarlas en los espacios vacios de "make".
Puede encontrarlas en "Procesamiento" -
"Funciones".

Pero oops, algo se ha olvidado. Todavia necesita una funcién de "parada" para los dos
motores.




Defina la funcion adyacente e insértela en el programa principal.

dauerhaft wiederholen
mache setze IS0 auf hole Gestensensor [JAFCEEN 5000
s (gesture - | = - O3]

Esto resuelve la tarea 2. Vuelve a guardarlo en tu ordenador.

A continuacion, prueba el programa en tu modelo.

Tarea 3

Puede utilizar la "Tarea 2" como base para el
programa. Antes de adaptar el programa
principal a la tarea, cree la funcion "incendio".

Cuarda el programa con el nombre
Ball_robot_3.

Consejo: Puede copiar la funcion de la tarea 1y pegarla en una nueva funcion. Sélo
tiene que ajustar los parametros de esta funcion.

Programmstart

Ahora al programa principal. Borra todos Gestensensor [THFINEN
los comandos del bucle. Inserta el (Rt

comando "set to"y el comando "a number’. g gesture Lo
Ajuste el valor a "0".

Se necesita otro bucle que se
ejecute mientras el valor del sensor
sea "= 0" A continuacién, se
determina el valor del sensor y se
asigna a la variable "gesto".




A esto le sigue la evaluacion con el comando "if do".
Inserta esto después del comando loop y extiéndelo
a un total de 3 consultas.

La consulta 1 (si gesto = 2) desplaza el
modelo hacia la izquierda. La consulta 2 (si
gesto = 1) desplaza el modelo hacia la
derecha. Anade los comandos
correspondientes  a los puntos de
acoplamiento.

Ahora pasamos al ultimo punto de acoplamiento. p—

Aqui debe consultar si el valor del sensor "4" es "o" el 0 E @
valor del sensor "3". Si la consulta es correcta, debe

activarse el comando de disparo. El comando de

consulta se compone como se muestra en la imagen.

Inserte la secuencia de comandosyy,
Gestensensor [TEPINEN ELITETEM (S5 a continuacion, la  funcion
dauerhaft wiederholen

mache setze (XM af [ "disparar" en la zona "hacer".

wiaderhole XTI - 8] gesture |
mache setze FTESUTCRN auf hole Gestensensor [[L#F3

= Después de las consultas, vuelve a

poner lavariable "gesto"a "0"y para
los motores. Una vez procesados
sonstfalls — e - todos los comandos, el programa
mache fire salta de nuevo al inicio del bucle y
smauf o) espera otro movimiento.

mache turn_left

sonstfalls ~ &
mache turn_right

Hasta aqui no ha sido tan dificil.

Prueba el programa y guardalo de nuevo en tu ordenador.

A continuacion, desmonta el modelo y clasifica los componentes en tu caja de pies.




