Omniwheels con sensor de carril y de
gestos

Con este modelo aprenderas los

fundamentos de la programacion. Aqui se refuerza el uso del sensor de gestos
(reconocimiento de colores) y la interaccion con el sensor de huellas. Una novedad
es el control del modelo mediante un panel de control creado por ti mismo.

Actuadores y accesorios técnicos instalados en el modelo.

Mini motor Caja de cambios Sensor gestual Rueda Sensor de pista

Omniwheel IR

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

El modelo "Omniwheels con sensor de huellas y gestos" se divide en 5 tareas de
programacion:

Tarea 1 Programacion nivel 3 Hipervincul
El modelo se desplaza a lo largo de la linea o al
Omniwheels_track_ ge  negra del parkour. El sensor de pista IRse  Tarea |
sture_sensor_1.ft utiliza para reajustar la direccion de —
desplazamiento cuando se sale de la linea,
de modo que el modelo siempre se
desplaza a lo largo de la linea guia negra.

Tarea 2 Programacion nivel 3 Hiperenlace
El modelo debe buscar primero la linea alatarea?2
Omniwheels_track_ge  guia negray luego seguirla como en la
sture_sensor_2.ft tareal.
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Tarea 3

Omniwheels_track_ge
sture_sensor_3.ft

Programacion nivel 3

El modelo debe moverse mediante control

gestual. Para ello hay que analizar los
movimientos de la mano.

Hiperenlace
alatarea3

Tarea 4 Como en las tareas anteriores, el modelo
sigue la directriz negra. Si choca con un
campo de color, se determina el color y se
ejecuta una accion, por ejemplo, azul -

aparcar

Hiperenlace

Omniwheels_track_ge
sture_sensor_4.ft

alatarea 4

Tareal

Ya conoces la primera tarea del modelo "Robot avanzado de 2 ruedas". La uUnica
diferencia es que ahora trabajas con cuatro motores.

Determinacion de las ruedas: M1 = rueda delantera izquierda, M2 = rueda delantera
derecha, M3 = rueda trasera izquierda y M4 = rueda trasera derecha.

Inicia el programa "Advanced_2_wheeled_robot_2".

Como puede asumir la mayoria de las funciones, primero debe
guardar o nombrar el programa con el nuevo nombre:
Omniwheels_track_ gesture_sensor_]

Amplia la configuracion del controlador a 4 motores y ahade el sensor
gestual a la interfaz 12C.

A continuacion, en el programa principal, debe ampliar todas las
funciones relativas a los movimientos motores con 2 motores
adicionales.

398 E;Nﬁ:a:

Cambie las funciones utilizando las siguientes ilustraciones:

2 ruedas move_fw

4 ruedas move_fw

+ definiere mit:

= variable: BT
# setze Motor [TETE [[SE Geschwindigkeit
i setze Motor [[LEVEN [[Z¥M Geschwindigkeit

+ definiere mit:
= variable: [T
i setze Motor AT Geschwindigkeit

setze Motor 288 Geschwindigkeit
7 setze Motor [ Geschwindigkeit
& setze Motor Geschwindigkeit
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2-ruedas move_bw

4-ruedas move_bw

+ definiere mit:
— variable: ']
setze Motor [LEIIE =778 Geschwindigkeit

¥ setze Motor [TEV/EN TRl Geschwindigkeit

+ definiere mit:
SR G speed |
setze Motor [ZAIIE =58 Geschwindigkeit
setze Motor TPl [ZZ17 Geschwindigkeit
setze Motor [[ZEERN Geschwindigkeit
setze Motor [SA/EN [T°88 Geschwindigkeit

Giro en 2 ruedas_derecha

Giro a las 4 ruedas_derecha

Ea TN turn_right |
setze Motor [YEVTIE [TT7EM Geschwindigkeit ® L[]}
setze Motor Geschwindigkeit L0}

ST TS turn_right |
setze Motor [TEVEIE [FT788 Geschwindigkeit */Kl[}
setze Motor YAV Geschwindigkeit ®E[)
setze Motor [ZAEEE ITTZEM Geschwindigkeit */ELLY

setze Motor [T/l [EX7RM Geschwindigkeit ® &[]

2 ruedas giro_izquierda

Giro a las 4 ruedas_izquierda

L ETENY turn_left |
setze Motor [ TEN Geschwindigkeit KL}
setze Motor [[ZE8 Geschwindigkeit /K11

+ definiere {ITINE
& setze Motor [T [T°8M Geschwindigkeit ®/E[1)
setze Motor [[T78 Geschwindigkeit * L)
setze Motor [ZEYERN Geschwindigkeit m
setze Motor XA/ B Geschwindigkeit */EL[)

Tope de 2 ruedas

Parada en las 4 ruedas

ist IR-Spursensor [XHTAN sws E5H © 0] 55N ist IR-Spursensor [XATEM Staws E50 11

st IR-Spursensor [THTAN Staws S © [} (ETRM st IR-Spursensor [TEIIEN Status B © Y

ist IR-Spursensor [TULAN Staws EXN © [} C7E0 ist IR-Spursensor [T Statws EXN (1

ist R-Spursensor (T2 Stawus FEN <1 (77N ist R-Spursensor [TAT T Status EXN * 13

El modelo debe desplazarse a lo largo de
la linea negra del parkour. El sensor de
pista IR se utiliza para reajustar la
direccion de desplazamiento cuando se
sale de la linea, de modo que el modelo
siempre se desplaza a lo largo de la linea
guia negra. Aqui puedes utilizar la

funcion "follow_line". No es necesario realizar ningdn cambio.

Puede eliminar la funcion "find_line", sdlo es necesaria en la tarea 2.
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gt En el inicio del programa,
wiederhole EXTETTTRN ist IR-Spursensor [T staws B3 * ) 520 ist IR-Spursensor [TAFEN Status EXl © [

mache + falls et IR.Spursensor [TAZEN staus C58 - 6] primero debe duplicar todo el

mache turn_right

T —————T—e——————=—_l OUCle  "repetir" del bloque
+ s iR Spursonsor CTUITEN Sts £E - KN "seguir_linea" e insertarlo en el

mache tum_left

warte bis ist IR-Spursensor [[TUEAN Status EE © [ 2528 ist IR-Spursensor [[LE[EH Status EEl © [

+ falls ist IR-Spursensor [TA728 Status EE © [} [T BN ist IR-Spursensor sStatus EEl © [
mache move_fw mit:
speed

"inicio del programa". Cambia
el valor de "velocidad" a "300".

[C——
wiederhole EXITITIEN st R-Spursensor [T Status OBl *[C) 2588 st 1R-Spursensor [T Status £330+

i > T L Por ultimo, debe insertar el bloque "stop"
s S IS el después del bucle. Con esto se completa la
definicion de la tarea 1.

+ falls et IR-Spursensor XA Starws CEM K1

st IR-Spursensor [THT M Sttus £3 * [ C220 st R-Spursensor [TATT status £20 < 11
st IR-Spursensor [THTAN Status CX * [0 (E7EN st IR-Spursensor [ZHT R status £ 1)

A continuacion, pruebe el programa. Sitodo funciona, puede programar la 2° tarea.

Tarea 2

Importante: Como necesitara partes de la tarea 1, guardelas en su ordenador en
Omniwheels_track_ gesture_sensor_2 .

Primero copia la funcion "Advanced_2_wheeled_robot 2" en el programa
"Advanced_2_wheeled_robot_2".

ist IR-Spursensor [[TH AN Statwus B © §) 780 ist IR-Spursensor XU 5l Stawus 50 © EJ

Esto significa que todas las funciones estan definidas y que puede incorporarlas al
inicio de su programa.

Como se requiere en la tarea, el - e e i e R e R
modelo debe buscar primero una

B ist IR-Spursensor [T Statws EXM © [ T8 ist IR-Spursensor ARl Status EXEH © 1)
linea y luego moverse a lo largo de

ella, es decir, la funcion se coloca : . Suraansor CZHEER s EXH [0 EZZEH. i Spurensor CEATE scxcus EX0 10
antes del comando de bucle. " e (AN Son O O TR o SN s £

El programa ya esta completo y puedes probarlo. Vuelva a guardarlo.




Tarea 3

Para esta tarea, necesitara las funciones "move_right" y "move_left" ademas de las
funciones ya definidas. Simplemente duplica la funcion "move_bw" dos veces y
cambia los parametros.

4-ruedas mover_derecha 4-ruedas mover_izquierda

+ definiere [TILA] mit:

+ definiere mit:
= variable: B0
setze Motor [VETIEN [[1T8M Geschwindigkeit [T Kl

= variable: BN
setze Motor LA TN Geschwindigkeit [T 0
setze Motor [T VRN [TT7EM Geschwindigkeit [y r il
setze Motor (VAU ERM [TTTHM Geschwindigkeit [T il
setze Motor LAV L0 [T 08 Geschwindigkeit [Tl Tk

setze Motor (LA PRl [ZT8M Geschwindigkeit ETT ol
setze Motor [SALERM T30 RM Geschwindigkeit  ET o bl
setze Motor [V 0 L0 (128 Geschwindigkeit [Tl rr b

Creamos juntos el programa principal.
Como probablemente recuerde, usted
tiene que insertar el bucle 'repetir
permanentemente ..".

Antes de empezar a consultar los valores del sensor de gestos, debes crear la variable
"gesto". La variable "velocidad" ya esta definida.

Inserta la secuencia de comandos

Gesemse LERAEN EANO LSO "activar .." y "obtener sensor de gestos ...".

mache setze [FTETRN auf hole Gestensensor [TAZREN (257Xl

Programmstart

[ TLE P RX_12C_1 - | aktiviere - | Geste - |

+ falls Un total de 6 movimientos detectados |l e
por el sensor de gestos deben ser e

mache

analizados y desencadenar una accion ST S
por parte del modelo. Para ello, inserta "6" veces el
comando "if make".

Progeannatart La primera consulta debe
(IR I RX_12C_1 - || aktiviere - || Geste determinar si el valor del sensor

SR Tt wiodusholun es "1". Si es asi, el modelo debe
e ieu;a‘; = h°'f§eStms°"s°'m 2= ] girar "700 ms" hacia la izquierda.
Para ello, introduzca el comando

"=" El comando "un nimero" se
anhade al primer punto de

mache turn_left

warte (32

acoplamiento y la variable "gesto" al segundo punto de acoplamiento. A
continuacion se introduce el comando "espera .." y se cambia éste por "ms"y el valor
|I7OOII.




Programmstart

Gestensensor [ZHFEREN EX

dauerhatt wiederholen Defina las demas consultas. Duplique la
mache setze P cRal auf hole Gestensensor [TArNEN [T500 . . .
v o p— primera consulta e insértela en los lugares
mache | turm_left correspondientes. A continuacion, cambie

los parametros.

sonst falls

sonst falls

sonst falls

sonst falls

Por ultimo, tienes que definir los espacios vacios de
"mache". Para ello, puedes duplicar el comando
"wait" e insertarlo en cada uno de los lugares. Para
el valor "2", inserta "turn_right", para "3" "move_fw",
para "4" "move_bw", para "5" "move_right" y para
"6" "move_left". Los parametros '"speed" deben
estar ajustados a "300". Al final del bucle, inserta la
funcion "stop".

El programa ya estd completo y puede probarlo. Guarde el programa en
Omniwheels_track_ gesture_sensor_3

Tarea 4
Ahora llega la Ultima tarea.

Importante: Para que el sensor de gestos reconozca las zonas
coloreadas, debe reposicionar el sensor de gestos tal y como
se indica en las instrucciones de montaje.

El objetivo aqui es que el modelo se desplace a lo largo del parkour utilizando de
nuevo la linea guia.

Si se alcanza una zona coloreada, debe ejecutarse un evento.

e Sjelsensor detecta "amarillo", el modelo se desplaza mas rapido.

e Sjel sensor marca "rojo", el modelo realiza movimientos de =
danza. »

e Si el sensor detecta "azul", se activa la funcién de
aparcamiento.

e Sielsensor llega a'verde", el modelo se ralentiza.




Para este programa, creara nuevas funciones y el programa principal, excepto
algunas funciones para mover el modelo. Para ello, puede guardar el programa
anterior con el nuevo nombre: Omniwheels_track_ gesture_sensor_4

Empiece borrando todos los comandos del "Inicio del
programa', excepto el comando para inicializar el
sensor de gestos.

Aquise afade un nuevo comando “salda’ del blogue. | o
"Procesamiento" - "Texto". En el espacio libre |——

se puede incluir un texto que se
L RX_12C_1 -] aktiviere -_J] Licht - ]

Gestensensor [TAFINIEN ETIIECEN (RN

Programm startet...

Sensor activated

mostrara en la consola, por ejemplo,
B Gencor actvated . "Sensor activado" en relacion con el programa.

Incorporara otras ediciones de textos en el transcurso del programa general.

Defina la variable ya creada "velocidad" con
WA ya e N e RXC2C 1] akiiviere ] tiont |
el valor "200". A continuacion, inserte un | Sensor activated |

comando "esperar" de "2" segundos.

LT Calibrate | . . ..
ean TN O ———_—=)  EN el siguiente paso, cree una funcion
o "Calibrar". Antes de definir la parte del
setze CEEM ouf * inderbiste  [TEN TSNS TSN E) . Element . . .

e ET et [T (N (T D - e programa, cree las siguientes variables:
setze CITHM 2uf *in der iste | (500 CT5NN ETEM, E1 | Elemen:
inders COETTIN v CI7SN CX8 [0 CXN CTTNE

"reference_ambient_light", "RGB", "Red",
"Creen", "Blue", "correct_r", "correct_b",
"current_g".

El primer comando
mide el wvalor de Komeoks
referencia de la luz | Progemmstret.
ambiente que proporciona el sensor. Para ello, inserta primero la | jenoractvated
variable "set reference_ambient_light". La variable se establece en el

valor de salida del sensor gestual para la "luz ambiente". Puedes visualizar el valor en
la consola.
+ definiere [ZITZTY

[ EYERENEEN TS RY12C_1 - | Umgebungslicht - |

EH] reference_ambientiight — 73 e Jungngsien] A continuacion, afada el Konsole
[ TR reference_ambient light - | "
setze [XSEM aut . hole Gestensensor [XAVISHIEN comando establecer | pogramm startet..

gib aus

RCB a" N el Comando Sensor activated
47

n n . . . ..

obtener sensor de gestos ... RGB" en el espacio libre. A continuacion, | (172

podras visualizar en la consola los valores determinados para los tres

colores.

Los 3 comandos siguientes son asignaciones del comando "en la lista ...
tomar" del bloque "Procesamiento" - "Estructura de datos". El primer
patenstrukturen | alemento de la lista (RGB) es el valor de "Rojo". Se asigna a la variable
"Rojo".

Verarbeitung .




T Thinm- Raas & ] El segundo elemento de la lista es el valor de "Verde". Se

asigna a la variable "Verde". El tercer elemento de la lista es
el valor de "Azul". Se asigna a la variable "Azul".

Primero inserta el comando "set .. to" tres
veces, cambia a "Red", "Green" y "Blue". A
continuacion, inserte la variable "RGB". Por
ultimo, sigue el comando "Un ndmero" tres
veces mas. Cambia el primer valor a "1", el
segundoa 2"y el terceroa "3".

R UL L Calibrate |
SR reference_ambient light — 1)
CTT reference_ambient light -
setze TR auf hole Gestensensor [TEFNIEN RN
gib aus
setze TR auf * ndertiste . (XM CLEEE XT8N K1 - Hement
setze (TN auf " inder Liste . [ITEN CLIEN [TEM E1 |- Element

setze CITRM auf * o dertiste . 15N CTNNN [ITEM E . Element

[T TR PN RX_12C_1 -l Umgebungslicht - |

+ detior Y A continuacion, afada los tres valores

bl sience anben oo L Rx-126_1 - Umgebungslicht—  x- Jl a5 100]

de color a la variable "color_total".
setze auf hole Gestensensor [TUF N

gib aus
S Puedes mostrar el valor calculado en la

een T o nderien | C0 (T8 C, ) - e consola a través de "output ..".

setze IS auf * o derliste 8N EO00N 030 E] . Elemem

En el siguiente paso, ajusta las variables
"Rojo", "Verde" y "Azul" al valor del
sensor gestual para los colores "RGB rojo", "RGB verde" y "RGB azul". Multiplica este

valor por 100" y dividelo por el valor "reference_ambient _light".

Para un color blanco perfecto, los tres valores deben ser iguales, es decir, el valor total
de luz, 1/3 (0 33,3 %) de cada color. ]

L] reference_ambient light - 73 hole Gestensensor [EAFTREN (YO IFTEN £XN 3 00

. setze [T aut hole Gestensensor EXAFIEIN LIEEN
Una vez calculado el porcentaje de cada [ —

canal, divide el 3333% tedrico de cada [ttt

canal por el valor medio de luz para |

obtener un factor de correccion de la luz v M
de la habitacion. Los calculos se asignan a : T [T o G N T
las variables ‘"correct_r", "correct_g" vy

'correct_b".

Sila luz es predominantemente azul, la proporcion de este canal es superior a 33,3y
el valor de correccion es inferior a uno. Por el contrario, los demds canales son
inferiores a 33,3y sus valores de correccion son superiores a uno. ¢ Qué hay que tener
en cuenta?

El modelo comienza siempre en una zona blanca. El factor de correcciéon reduce
significativamente los efectos del color de la luzy las lecturas del sensor en los colores.




Afada la funcion "Calibrar" al inicio del programa. Puede
mostrar el texto "Sensor calibrado" en la consola.

Define otras dos variables "Ultimo color" y "Ultima
gibaus +{ERET—_ correccion". Inserta ambas variables después de

setze [EE Ll 40 auf n H n - n " " 1"
e r———— Calibrar" y ajustalas a "Blanco"y "derecho".

A continuacidon, el modelo debe
encontrar la linea negra a través del
sensor de infrarrojos. Para ello, inserte
primero el comando "if do". Para "if", I e

inserte el comando multiple para |-

determinar la I6gica IR. A continuacion, ;:“_gi.,m e
introduzca en la consola que se esta

buscando la linea.

Ok, eso también estd hecho. Ahora necesitas la funcidn "encontrar_Iinea" como
siguiente paso del programa. Para practicar la programacion, simplemente crea la
funcion usando la ilustracion.

Inserte la funcion "encontrar_linea" e o

oL L. o B8 last correction ] - ST rign kg
en el inicio del programa. Al iniciar el  JEEEE e e M L
programa, el modelo busca la linea
negra. La funcion se muestra en la

consola.

mache tum_right

o S se— S ange - | ist IR-Spursensor U7 Status £330 © K (228 st IR-Spursensor (UL Status EX8 © K

Esto define la cabecera del inicio del
programa y puedes anadir un bucle como
e paso adicional. Crea las variables "color",

setze [EEITIRM aut < IO g 1" n HPT 1" "
o tiempo", sensor_rojo", sensor_verde",

+ fals ist R Spursensor (A7 Status EXM /) (T it 1R-Spursensor [N Status 23 -

PR Loy o neine "sensor_azul" y "luz_ambiental", asi como la
funcion "seguir_linea_con_disparador_color".

Importante: Las demas visualizaciones del inicio del programa se refieren al
contenido del bucle.

Primero se ahade al bucle la funcion
e e "Seguir_linea_con_disparador_color". Consiste en las
L e lineas adyacentes del programa. Pero cuidado: en esta

e B Sl funcion todavia necesita la funcidn "Follow_line". Por lo

"N die Schieife abbreche!

= tanto, debe crear ambas funciones.




En la consulta "if make" sigue [Selsea

K . * ist IR-Spursensor [N Status 58 - £ (T8 ist IR-Spursensor [[VACEM Status E58 © [
siendo necesario consultar una R s conecion - EUMK ol

asignacion de valor de la funcion st . Sprsensor (747700 Status 28 () (2 st eprsensor (3302 taus 58 - ()
"color_reconoce". Si el valor de la it R.Sporsensor (VKN satus EXH (0] (IR iR Spursensor LA st X -
funcion "#" es "Blanco", el bucle

debe cancelarse.

ist IR-Spursensor [V A7 Status EXN [0 2N ist IR-Spursensor [V A5 Status EX3 < [0
ist IR-Spursensor [TA7AN Status EX8 ~ [ (TR0 istIR-Spursensor [V Status 50 ()

istIR-Spursensor [TU7M Status £ ~§) [CTEM ist IR Spursensor 415N Status EX3 ~ K

Como se especifica en la tarea, el modelo debe moverse a lo largo de la linea negra.
Siencuentra un campo de color, debe determinarse el valor del color para iniciar un
evento en funcion del color. Para ello, debe crear la funcion "Color_recognice".

*+ datniers G Ya ha creado las variables

P ™Y ambient light - ET8 hole Gester .

setze [CICRN auf hole Gestensen: .

e necesa_rjas para poder programar

B ——— la funcion adyacente. El valor actual

e e e = o LRl del color se determina mediante
las funciones matematicas y se

L7 green_sensor - FT 0 ct.g i X

T o e transfiere a la variable "Color".

£ Color - ET MICY White fod

- [bive_sensor ] > #55] und S8 biue sensor ] > #] green_sensor |

mache :ﬂum:u' “

= [green-sensor— ] > 8(53] |und_ B orcensensor- ] > M biue_sensor- 1 kend M8 green sensor_ > _ Bfrec sensor_] ) B

e sece EXTRR T A continuacion, el valor de "Color"

m‘;m::; v ] o v e ] - o se evalla en el inicio del programa

T o y se inician los eventos

mache setze [N aur ¢ [TX]”

correspondientes.

Comience con la evaluacion de "Verde". Si se ha detectado la zona de color, la
variable "Color" contiene "Verde". Compruebe ahora si la s

variable "velocidad" es "<" (menor que) "275". Si este es el [ EsaE] - Heees

caso, debe ajustar "velocidad" al valor "velocidad - 75". El i =Ea =
movimiento del modelo se realiza ahora con este valor ot .t tme. it [
actualizado. time

TETCR, - slowing speed.

g UL Confirm_color Escribe las partes del gemmy————m
iy Confirming color [ programa en una condicion i 2

[LETS - Following line with time
follow_line_for_time mit: " |f d o ot h e rWi S e”. C omo setze [TLTI auf Zeitstempet 28 time - |

time dauerhaft wiederholen

- ey OUcde ver, todavia necesita la  EEEEEEECE
g _recog + fals Zeitstempel BN EXN . [TTE0

e o B - #colr funcion -

(== CORTETERE - [ncreasing speed.

P p—— "seguir_linea_o_tiempo con"-
followinefor_time.mit: "tiempo". Crea la funcién e insértala en el lugar
ot = <Em> OB CIZE adecuado del programa de inicio.

mache Stop_and_go

follow_line_for_time mit:

En el programa de inicio, cambie el valor de "tiempo" a

follow_line_for_time mit: II'I n

time [




Afade tres evaluaciones mas al programa de inicio. Cambie "si no" por "Amarillo =

color", "Azul = color" y "Rojo = color". Para ello,

. . . + falls [ Green M - - ® Color - |
.5|m,p|emente duplique los comandos necesarios e RN
insértelos como corresponda. Puede duplicar la P T
segunda evaluacion a partir de la primera. Aqui sélo LDy . stoving speed. 1
tiene que aumentar la velocidad, anadir "75" a i

"velocidad"y luego asignar el valor "velocidad".

sonstfalls = « 7> BN (CTTEN
+ falls T Green B - B[ oo
mache| + fals " ;i3 PR TN

mache | sewe RN vt prrvEm B 3

LETRE - slowing speed.

e Ya casi esta: aun hay que definir dos evaluaciones. Para
sonetfal = << {7 » | (X ello, cree una funcién con el nombre "Stop_and_go" para
[ O TRTERE - ncreasing speed. | " " 1A " "

el color "Azul"y una funcion con el nombre "Dance" para
el color "Rojo". Cree las funciones basandose en la
especificacion del programa.

sonstalls = « 71 » |EEN. (TR

L= LT EY Stop_and_go | . SR + definiere [[EU1
= .y Inserte las dos funciones en el inicio del MEEESRTE__

P soecd — P 250 programa segun corresponda, seguidas de la REECASEETSE
follow_line_for_time mit: ., . . i
g funcion "follow_line_for_time ..".

time

setze auf
turn_right
warte R * (X3

move_right mit: turn_left

En "Stop_and_go", el modelo se desplaza warte EXH *1E}
hacia la derecha, se detieney, a continuacion, it e
se desplaza hacia la izquierda y recorre la linea
negra.

follow_line_for_time mit:

M En "Danza", la modelo gira en distintas
_zetze ET auf direcciones. Los movimientos se asemejan a _find_line
una danza.

Todavia tiene que crear una peguefa funcion. Esto confirma el color dentro de la
determinacion del color. (Qué funcion/captura de pantalla)

Esto crea las funciones esenciales y puede guardar el programa de nuevo.
"Omniwheels_track_ gesture_sensor_4.rpp"

Probar el programa cargado




Por ultimo, se inicia el programa completo.

L3 right £

mache + falls 2758 < M speed - |
P oke  cloning speea. |

follow_kine_for_time mit:

et S Veliow B - - B Color - |
L Increasing speed. |
bt cpeed Lol speed - Jf+ [ 75
follow_Ene_for_time mit:

fischertechnik e




Enhorabuena por haber llegado hasta aqui. El tema del reconocimiento de
los colores es realmente complicado, v agui sélo buscabamos una posible
solucion. La idea de calibrar automaticamente el sensor al principio Nnos
ayuda a reconocer mejor los colores, pero no es perfecta. Por ejemplo,
;Sabias gue hace unos anos las camaras de television, antes de rodar fuera
del estudio, ponian una sabana blanca delante de |la camara para hacer el
palance de blancos? Eso era basicamente para gue la camara supiera el
color de la luz y una camiseta blanca en television se viera blanca y no
amarilla. Incluso hoy en dia, las empresas siguen invirtiendo mucho tiempo
en desarrollar software para gue, por ejemplo, cuando tu movil haga una
foto, reconozca automaticamente el color blanco vy, por tanto, pueda
mostrar correctamente ese color vy todos los demas.

;Por gué le digo esto? Porgue es posible que el reconocimiento del color no
haya funcionado correctamente a pesar del calibrado. Pero eso no importa,
sélo tienes que ajustar ligeramente los limites de la funcidn de
reconocimiento del color, es decir, cuanto rojo, verde o azul tiene, por
ejiemplo, el amarillo. Tendras gue jugar tu mismo con estos valores hasta
conseguir mejores resultados. También puedes probar como funciona
mejor o peor bajo diferentes colores de luz, la luz de |la habitacion o bajo el
sol o en un dia nublado.

Por ultimo, recuerda que se trata de un juego de construccion
fischertechnik. ; Qué significa esto? Significa que agui has aprendido los
fundamentos de la programacion, pero a partir de agui se te abren muchas
posibilidades. Disefa tu propio robot, programalo, juega con €l, pero no te
limites a los modelos gue hemos visto. Disfruta creando el robot, combinalo
con otros componentes fischertechnik que tengas y crea nuevos robots mas
complejos v divertidos. iDisfruta experimentando y cometiendo errores para
encontrar la mejor solucion para que el robot haga lo gue tu guieres que

haga!

Todo el equipo de fischertechnik te desea gue te diviertas mucho con todo
lo gue vas a descubrir v con todos los maravillosos robots gue vas a construir
con ellos.
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