Modelo basico
Omniwheels

Con este modelo, aprenderas mas
sobre los fundamentos de la
programacion y el uso de las cuatro
ruedas omnidireccionales y su
funcionamiento.

Actuadores y accesorios técnicos instalados en el modelo:

Mini motor Caja de cambios Rueda Omniwheel

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

El "modelo basico Omniwheels" se divide en 3 tareas de programacion:

Tareal Programacion nivel 1

El modelo se mueve recto hacia fuera durante 1 segundo,
Omniwheels_Base_M |transversalmente hacia la izquierda durante 1,4 segundos,
odel_1.ft hacia atras durante 1 segundo, transversalmente hacia la
derecha durante 14 segundos, gira hacia la izquierda
durante 3 segundos y luego hacia la derecha durante
otros 3 segundos. A continuacion, se detiene.

Tarea 2 Programacion nivel 3

El modelo debe desplazarse en todas las direcciones
posibles. Para ello, las direcciones de desplazamiento
Omniwheels_Base_M |deben escribirse en funciones para posteriores tareas de

odel_2.ft programacion.

Tarea 3 Programacion nivel 3
El modelo debe desplazarse en todas las | .~ i
direcciones posibles. El modelo se controla | == o= s

Omniwheels_Base_M |mediante un panel de control
odel_3.ft autogenerado.
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Tareal

Como en los modelos anteriores sélo se utilizaban 2 ruedas, lamentablemente no se
puede acceder a los subprogramas ya creados, sinoc que hay que crear otros NuUevos.

La descripcion de la tarea o solucion explica como deben girar las 4 ruedas
Omniwheel para realizar los movimientos deseados del modelo. Las flechas rojas

indican la rotacion del motor "a la izquierda". Las flechas verdes indican la rotacion
del motor hacia la derecha.

Sentido de la marcha - hacia delante

Subprograma - move_fw Rotacion de las ruedas

setze Motor 30010 [T778M Geschwindigkeit peed
setze Motor [TEP [TTHl Geschwindigkeit peed
setze Motor S8 F 0 [T EH Geschwindigkeit need -
setze Motor [LATZEM [T Geschwindigkeit
1| B 1!

Con "speed" estas accediendo a una variable que controla la velocidad del motor. Por
lo demas, no deberias tener problemas para entender la funcion.

Sentido de la marcha - hacia atras

Subprograma - move_bw Rotacion de las ruedas

setze Motor (VAT [255T8 Geschwindigkeit
setze Motor [2. 8 /00 Geschwindigkeit
setze Motor [VEVERN [Z50"8l Geschwindigkeit
setze Motor [V L0 Geschwindigkeit

Sentido de la marcha - lateral derecho

Subprograma - move_right Rotacion de las ruedas

setze Motor (7788 Geschwindigkeit XTIl .

setze Motor [XEIFEN Geachwindigkeit  [TTYZEH
setze Motor [VATERN [ETCRM Geschwindigkeit [ENITo bl
setze Motor [VEI TR (7T Geschwindigkeit  EFT Rl




Sentido de la marcha - lateral izquierdo

Subprograma - move_left Rotacidon de las ruedas

+ definiere mit: @
= variable: B

setze Motor VAN Geschwindigkeit  [ETTEN

setze Motor [IT7%M Geschwindigkeit [T Rl
setze Motor CTEVERN [CUT8M Geschwindigkeit  ERTTEN
setze Motor [[TETTEN Geschwindigkeit [T K

1 l

Sentido de la marcha - en diagonal hacia la derecha

Subprograma - diagFR Rotacion de las ruedas

1§ B¢

o Tne

# setze Motor [VEVERM [TT58M Geschwindigkeit [ bl

Sentido de la marcha - diagonal hacia delante izquierda

Subprograma - diagFL Rotacion de las ruedas

P o Bt

T 1™ speed |
setze Motor [V ATl IEITHM Geschwindigkeit [T il
setze Motor [TH TR [TUTHN Geachwindigkeit iy bl

stoppe Motor TEVERN

e |
1B Re¢

Sentido de la marcha - en diagonal hacia atras a la derecha

+ definiere [IEFELY
i setze Motor XAV EH Geschwindigkeit ® £}

Subprograma - diagBR Rotacion de las ruedas
setze Motor CY A ERN Geschwindigkeit ® kL[]

|
stoppe Motor GXAYEN

stoppe Motor TAY RN ﬂ . @
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Sentido de la marcha - diagonal hacia atras a la izquierda

Subprograma - diagBL

Rotacion de las ruedas

ST T Y diagBL |
¥ setze Motor LA IEN Geschwindigkeit kL[]
setze Motor Geschwindigkeit ® K[

stoppe Motor [;38 F43
0L R GId RX_MS -

I§  Be
T

Sentido de la marcha - girar a la derecha

Subprograma - curve_right_fw

Rotacion de las ruedas

+ definiere EYITIET)
i setze Motor [[ZUYIE [T7El Geschwindigkeit
setze Motor [[ZE R T8 Geschwindigkeit

Sentido de la marcha - girar a la izquierda

Subprograma - curve_left_fw

Rotacion de las ruedas

setze Motor ([T Geschwindigkeit * L1}
setze Motor LU/ 5l [Tl Geschwindigkeit * m

Sentido de la marcha - girar a la derecha

Subprograma - turn_right

Rotacion de las ruedas

setze Motor [J AL [F7788 Geschwindigkeit
setze Motor [VETFIN [T5"H Geschwindigkeit

setze Motor [LAERN [F7EM Geschwindigkeit ¢
setze Motor L0 LRl Geschwindigkeit

1
\
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Sentido de la marcha - girar a la izquierda

Subprograma - turn_left Rotacion de las ruedas

setze Motor [LATEN 1788 Geschwindigkeit @
setze Motor LA 70 [TTTR8 Geschwindigkeit '

setze Motor [ZEYERN CT0TEE Geschwindigkeit of
setze Motor LA L0 [T788 Geschwindigkeit

B |

Rotacion alrededor del centro de un eje

Subrutina - turn_right_cent Rotacion de las ruedas

setze Motor [T [TTRM Geschwindigkeit ®EL1}

setze Motor [TH7EM [T 7Rl Geschwindigkeit * k1)

Si desea parar todos los motores, sélo tiene que insertar cuatro
veces el comando "parar motor" en la funcion "parada"y cambiar
los parametros de conexion.

Pasemos ahora a las soluciones de gasto.

Comienza con la configuracion del controlador. Para la primera tarea,
s6lo necesitas los 4 motores de accionamiento que estan conectados a
M1a M4,

0B

i BEEE

A continuacion, cambia al "programa principal'.

L8 Como el programa no funciona en un bucle sin fin, puedes borrarlo.




ofspeed ] A continuacion, cree la variable "velocidad" mediante "Procesamiento” -
"Variables" - Crear variable".

Comience con las funciones necesarias para el programa principal. Estas son:

"move_fw" "move_left", "move_bw" "move_right", "turn_left", "turn_right" y "stop".

Puede copiar las estructuras funcionales individuales de las plantillas.

¢Qué funciones hay que anadir al programa principal en funcion
de latarea? En primer lugar, esta el comando o funcion "move_fw".
Necesitas el valor "300" como velocidad y el comando "wait s" con
el valor "1" para 1 segundo.

Programmstart
"'f"p':; . A continuacion, el modelo ",4" se desplaza en diagonal hacia la
warte £ * 1 izquierda a una velocidad de "300" durante unos segundos.

move_left mit:

Programmstart
move_fw mit:

move_left mit:

Después de desplazarse hacia la izquierda, el modelo debe dar marcha
atras durante "1" segundo, también a una velocidad de "300".

speed

move_bw mit:

Programmstart

move_fw mit:

move_left mit:

m;mmm Con el siguiente bloque, el modelo recorre una distancia de "1,4"

move_bw mit segundos en diagonal hacia la derecha.
warte (58 » K

move_right mit:

speed
warte £ *JE3

Programmstart
move_fw mit:
speed

Los dos Ultimos bloques deben girar el modelo "3" segundos hacia la [
"izquierda"y luego hacia la "derecha". s

A continuacion, el modelo deberia detenerse.

A continuacion, el programa se da por finalizado.

Pruebe el programa y guardelo en su ordenador con el nombre
Omniwheels_Base_Model_l.




Tarea 2

Ahora se pasa a la segunda tarea. Aqui se crea un programa similar a las funciones
del primer sentido de la marcha. Estas son:

"diagFL", "diagFR", "diagBL", "diagBR".

Primero cree la funcion "diagFL". Aqui, el modelo debe moverse en diagonal hacia
delante y hacia la izquierda. La velocidad también se define en esta tarea mediante
la variable "speed".

+ definiere (Y mit

- variable: ET2TT] La estructura del programa figura en las bases al
setze Motor (YT [TUZ8M Geschwindigkeit  EIZY il . ..
R ————— || CiDIO del documento.

A continuacion, cree los tres bloques de funcidn adicionales para el desplazamiento
transversal. Para ello, duplica la funcion 3 veces y cambiale el nombre. En el segundo
paso, debe cambiar la informacion de los motores. Puede ver los cambios en las
siguientes ilustraciones.

+ definiere [FFI] mit
~ variable: ETT)
setze Motor [VETPIN [TUTHM Geschwindigkeit  ETTT Rl
setze Motor [VEERM [TTTRM Geschwindigkeit ETIIT RN

+ definiere [IEFTY mit:
+ definiere EFYTLY mit: o, = s
- variable: Y71 variable: EEST]

schwindigkei peed
setze Motor [TAZM (22108 Geschwindigkeit  [oesll setze Motor CXTRM [TEIITRM Geschuwindigheit - TR
setze Motor [TAUERN [Z5058M Geschwindigket ETTITEN setze Motor [YATIRE [ETT00M Geschwindigkeit [TV

stoppe Motor [TEVERN
e LA e
move_fw mit:
speed
. warte 520 *f1
Ahora se han creado todas las funciones y puede empezar con el e

programa principal.

La estructura del programa que se muestra aqui es solo un gjemplo.
Por supuesto, también puede controlar su modelo de forma
diferente. Por ejemplo, cambiar la velocidad a la que se desplaza el
modelo.

Basta con probar distintas opciones.

Guardelo en su ordenador con el nombpre
Omniwheels_Base_Model_2 .



Tarea 3

En esta tarea, crearas un panel de control con el que podras controlar el modelo
desde el ordenador.

Como necesita acceder a los comandos de conduccion en la tarea 2, guarde la tarea
2 en Omniwheels_Base_Model_3 en su ordenador.

Necesita las siguientes funciones para el nuevo
programa:

"move_fw", "move_bw", "move_left", "move_right", "turn_right", "turn_left", "stop",
"diagFL", "diagFR", "diagBL", "diagBR".

Programmstart
Borrar todos los comandos del inicio del programa.

Antes de empezar con el programa principal y sus funciones, a continuacion se
explica como crear un panel de control.

e En primer lugar, debe hacer clic en " " en la ventana del |(t;)
‘ @ | proyecto. Se abre una ventana contextual en la que debe m
seleccionar "Panel de control"y confirmar con "CREAR". Bedienteld

Se abre una ventana de configuracion del T e e T =TT
panel de control en la que puede configurar
el panel de control con varios elementos de
funcionamiento.

B

X0 B EP S

Ademas de los comandos y elementos, la
ventana también tiene una division X/V. La
pantalla general tiene una division de .
640x360 pX. :

Pasemos ahora a los elementos individuales:

Botdn o "remote_button", se activa un evento cuando se hace clic en él

o | Deslizador o "remote_slider", los valores se pueden establecer aqui

® | Salida de texto o "remote_label", aqui puede aparecer, por ejemplo, un texto
.. | informativo

; Lampara virtual o "remote_status_indicator, opt. display switch on/off

& Visualizacion de imagenes o "remote_image", aqui se puede visualizar una imagen
| Control con un joystick virtual o "remote_joystick".

Diagrama o "remote_chart", visualizacion de valores en un diagrama
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Los iconos de los comandos individuales se arrastran a la pantalla
desde el menu, al igual que los comandos del programa.

En primer lugar, arrastre el "ootdn_remoto" de una rubrica a la

pantalla.

Importante: Utilice las entradas del inspector para la colocacion. Aqui
se define el tamano, la posicion, un ID y la apariencia del contenido del

boton.

Hohe. — 40 4+ mx

= Steuerprogramm &

40"

posicion - "X" a "210"

Hy N

e'y'a

En primer lugar, defina el texto de salida "Programa de
control". Sobrescriba el tamano de fuente "40" y el estilo de fuente "B"
para negrita.

El ajuste se muestra en la

pantalla de configuracion del panel de control. Si el programa
se transfiere al controlador, se muestra la siguiente pantalla. Te
explicaré otros elementos que necesitas durante la creacion

del programa.

Cambia el ID de "remote_label" a "Heading". A continuacién, ajusta la
e = "20". Por ultimo, cambia
el "tamano" de la pantalla a "anchura 215" y "altura

Steuerprogramm

Importante: Cologue todas las direcciones de movimiento que desee controlar con
el panel de control en la configuracion del panel de control.

Coordenadas, aspecto y contenido:

Boton RC
Texto Nombre X Y Anch | Altura | Tamano | Alineacion
ura de letra
girar a la izquierda bt_turn_left 60 20 100 40 22
girar a la derecha bt_turn_right | 220 20 100 40 22
adelante izquierda bt_fw_left 20 80 100 40 22
adelante bt_fw 150 80 100 40 22
adelante ala bt_fw_right 280 80 100 40 22
derecha
izquierda bt_left 20 140 100 40 22
derecha bt_derecha 280 140 100 40 22
retroceso a la bt_bw_left 20 200 100 40 22
izquierda
hacia atras bt_bw 150 200 100 40 22
hacia atras a la bt_bw_right 280 200 100 40 22
derecha
Etiqueta RC
0 etiqueta_remo | 400 20 40 35 22
ta
Deslizador RC
Prueba Nombre X y Anch | Altura | Alineacion De-a
ura .
Velocidad_des| | 280 200 40 160 Vertical 0,0,512
izante
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El panel de control generado debe tener la
siguiente apariencia.

tum left tum right

foward left forward foward right

o !

Suprima aqui el epigrafe "Programa de control".

backward left backward backwardrigh e

tum ef: tum dght

foward foward Towans ight

Al iniciar el programa, el panel de control se
(R S ) muestra de la siguiente manera.

Ahora ya esta listo y puede definir el programa principal o el inicio del
programa.

I Femnbedienung © setze Beschriftungsfeld Bl Text

e Primero ajuste la variable "velocidad" a "0". A continuacion,
sewe EXTR ot [ inserte el comando "establecer campo de etiquetado ..
_® setze Beschriftungsfeld [IUTCACI BN Text B E0 i .

texto" del blogue "Comunicacion" - "Control remoto".

Programmstart

Inserte la variable "velocidad" para "Texto". seze EXZEM auf [

© setze Beschriftungsfeld =11 GG 1 0

dauerhaft wiederholen

Con esto se completa la definicion del inicio del
programa.

’ A continuacion, construye una consulta para el deslizador en el programa. El
valor ajustado debe aparecer en la "remote_label" y sirve como variable para la
"velocidad".

Para ello, necesita el comando "if slider ...

. 1 1 1 1A "
moves: event" del blogque "Comunicacion
"Control remoto".

Arrastra el comando "establecer ... en" al espacio librey |EEEEEEEEE L slider speed - LRI
~ . . ) RPN P speed - P RMN U Schiebreger - |

afade "evento .." del bloque "Comunicacion" - "Control &=

remoto" al comando.

A continuacion, el campo de etiquetado
"remote_label .. text" se establece con el valor
de "speed". Para ello, ahada el comando "set
label field ... text" y amplielo con la variable "speed".

- wenn Schieberegler FII IR o2 Il bewegt: Ereignis
setze [TV M auf ¢ Ereignis
©® setze Beschriftungsfeld [T 0L - Il Text

Importante: El valor de la variable de ajuste "velocidad" se procesa con el mismo valor
en todas las partes del programa.




Cree una consulta para los botones "bt_fw" y "bt_bw".

En aras de la claridad, he optado por presentar las dos definiciones una al lado de |la
otra. Explicaré brevemente las dos primeras.

Desde el blogue "Comunicacion" - "Control remoto", arrastra dos veces el comando
"si boton ... pulsado". Cambialo por "bt_fw"y "bt_bw".

@ wenn Schaltfliche [J%{TJil angeklickt [ wenn Schaltfliche T8 angeklickt

Inserte el comando "if do otherwise" en el area libre. Completa la consulta con el
comando "Evento .." del blogue "Comunicacion" - "Control remoto".

@ wenn Schaltfliche angeklickt [ wenn Schaltfliche [JH:7R8 angeklickt
+ falls Ereignis + falls 2C L TEY Schaltflache -

mache mache

sonst sonst

Sustituye "mache" por la funcion "move_fw" y "move_bw". Sustituye "else" por la
funcion "stop".

@ wenn Schaltfliche [J%{l angeklickt [ wenn Schaltfliche [TH37J angeklickt
+ falls Ereignis + falls (3T TEY Schaltfldche -
mache move_fw mache move_bw

Anade ahora las funciones o analisis de los botones que faltan. Para ello, basta con

duplicar "bt_fw" y "ot_bw" y cambiar las entradas en funcion de las visualizaciones
en pantalla.

wenn Schaltfliche [[TH[Z {88 angeklickt wenn Schaltfldche [T 1%l angeklickt
+ falls Ereignis + falls Ereignis

mache move_left mache move_right

sonst  stop

wenn Schaltfliche angeklickt wenn Schaltfldche [[TETTN 180 angeklickt
+ falls Ereignis + falls Ereignis

mache tumn_left mache turn_right

sonst  stop sonst  stop

wenn Schaltfldche TR 8 %48 angeklickt wenn Schaltfidche [JTITA {88 angeklickt
+ falls Ereignis + falls Ereignis
mache diaFL mache diaBL

sonst  stop sonst  stop




wenn Schaltfldche a1 %88 angeklickt
+ falls Ereignis
mache diaBR

@ wenn Schaltflache [TE{THT[T¥ angeklickt

+ falls S CUTES Schaltfldche -

mache diaFR

Una vez creadas todas las funciones y consultas, puede probar el programa. En el
panel de control que aparece, puedes controlar el modelo haciendo clic en cada uno

de los botones.

turn lef: tum right
toward left sorwand Tuwsnas right
Inft right
backwar. .. cackward backwsr... ©

Por ultimo, aqui tienes todas las funciones que necesitas para la 3° tarea.

setze Motor L& T [FT7HM Geschwindigkeit
" setze Motor XYV EM [FT"8M Geschwindigkeit
setze Motor [TEFEl [E178M Geschwindigkeit
setze Motor LA 8l {7179 Geschwindigkeit

setze Motor LTI EZ0T"M Geschwindigkeit
setze Motor L7l [[7788) Geschwindigkeit
setze Motor [VETERM (7750 Geschwindigkeit [
setze Motor [TETH TN Geschwindigkeit

setze Motor [VETTIE [T Geschwindigkeit
setze Motor [TET7EM (778 Geschwindigkeit

setze Motor [VHERE FTTRM Geschwindigkeit
setze Motor VA7 8 (178 Geschwindigkeit

setze Motor VA7 ([T Geschwindigkeit
setze Motor [TEERM [F7C8M Geschwindigkeit

setze Motor [T Geschwindigkeit
setze Motor [TE 710 Geschwindigkeit
setze Motor [XATENN F5TPN Geschwindigheit
setze Motor [TEIZEN 7T Geschwindigheit

setze Motor [ZE T [7778M Geschwindigkeit
setze Motor [[TETPRNl [T Geschwindigkeit
setze Motor [EETERN 217N Geochwindigkeit

setze Motor [TE/78M IFTTHM Geschwindigkeit

setze Motor LTI (77780 Geschwindigkeit
setze Motor [TFEN [YITE Geachwindigkeit
setze Motor VA ERM IT7THM Geschwindigkeit
aetze Motor [TIZEN ekt

setze Motor [TA TN [Z7CTCRM Geschwindigeit

setze Motor [TAYTEN [ZX1T"RM Geschwindigkeit

setze Motor [TATIM [T Geschwindigkeit
setze Motor L8 (178 Geschwindigkeit

rm
[Specd |

Una vez que todo haya funcionado, vuelva a guardar el programa en su ordenador
con el nombre Omniwheels_Base_Model_3. A continuacion, puede empezar con el

dltimo modelo.
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