
 

 

 

Modelo básico 
Omniwheels 

 

Con este modelo, aprenderás más 
sobre los fundamentos de la 
programación y el uso de las cuatro 
ruedas omnidireccionales y su 
funcionamiento. 

 

Actuadores y accesorios técnicos instalados en el modelo: 

 

Encontrará una explicación de los componentes en la página de inicio. 

El "modelo básico Omniwheels" se divide en 3 tareas de programación: 

 

Tarea 1 
 
Omniwheels_Base_M
odel_1.ft 
 

Programación nivel 1 
El modelo se mueve recto hacia fuera durante 1 segundo, 
transversalmente hacia la izquierda durante 1,4 segundos, 
hacia atrás durante 1 segundo, transversalmente hacia la 
derecha durante 1,4 segundos, gira hacia la izquierda 
durante 3 segundos y luego hacia la derecha durante 
otros 3 segundos. A continuación, se detiene.  

Tarea 2 
 
 
Omniwheels_Base_M
odel_2.ft 
 

Programación nivel 3 
El modelo debe desplazarse en todas las direcciones 
posibles. Para ello, las direcciones de desplazamiento 
deben escribirse en funciones para posteriores tareas de 
programación. 

Tarea 3 
 
 
Omniwheels_Base_M
odel_3.ft 
 

Programación nivel 3 
El modelo debe desplazarse en todas las 
direcciones posibles. El modelo se controla 
mediante un panel de control 
autogenerado.  

Mini motor Caja de cambios Rueda Omniwheel 

  

 



 

 

 

Tarea 1 

Como en los modelos anteriores sólo se utilizaban 2 ruedas, lamentablemente no se 
puede acceder a los subprogramas ya creados, sino que hay que crear otros nuevos. 

La descripción de la tarea o solución explica cómo deben girar las 4 ruedas 
Omniwheel para realizar los movimientos deseados del modelo. Las flechas rojas 
indican la rotación del motor "a la izquierda". Las flechas verdes indican la rotación 
del motor hacia la derecha.  

Sentido de la marcha - hacia delante 

Subprograma - move_fw Rotación de las ruedas 
 

 
 
 

 

 
 

 

Con "speed" estás accediendo a una variable que controla la velocidad del motor. Por 
lo demás, no deberías tener problemas para entender la función. 

Sentido de la marcha - hacia atrás 

Subprograma - move_bw Rotación de las ruedas 
 

 
 
 

 

 
 

 

Sentido de la marcha - lateral derecho 

Subprograma - move_right Rotación de las ruedas 
 

 
 
 

 

 
 

 



 

 

 

Sentido de la marcha - lateral izquierdo 

Subprograma - move_left Rotación de las ruedas 
 

 
 
 

 

 
 

 

Sentido de la marcha - en diagonal hacia la derecha 

Subprograma - diagFR Rotación de las ruedas 
 
 

 

 

 
 

 

Sentido de la marcha - diagonal hacia delante izquierda 

Subprograma - diagFL Rotación de las ruedas 
 
 

 

 

 
 

 

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

Subprograma - diagBR Rotación de las ruedas 
 
 

 

 



 

 

 

Sentido de la marcha - diagonal hacia atrás a la izquierda 

Subprograma - diagBL Rotación de las ruedas 
 
 

 

 

 
 

 

Sentido de la marcha - girar a la derecha 

Subprograma - curve_right_fw Rotación de las ruedas 
 
 

 

 

 
 

Sentido de la marcha - girar a la izquierda 

Subprograma - curve_left_fw Rotación de las ruedas 
 
 

 

 

 
 

 

Sentido de la marcha - girar a la derecha 

Subprograma - turn_right Rotación de las ruedas 
 

 
 

 



 

 

 

Sentido de la marcha - girar a la izquierda 

Subprograma - turn_left Rotación de las ruedas 
 
 

 

 

 
 

 

Rotación alrededor del centro de un eje 

Subrutina - turn_right_cent Rotación de las ruedas 
 
 
 

 

 

 
 

 

Si desea parar todos los motores, sólo tiene que insertar cuatro 
veces el comando "parar motor" en la función "parada" y cambiar 
los parámetros de conexión.  

 

Pasemos ahora a las soluciones de gasto. 

 

Comienza con la configuración del controlador. Para la primera tarea, 
sólo necesitas los 4 motores de accionamiento que están conectados a 
M1 a M4.  

 

A continuación, cambia al "programa principal". 

 

 

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

 



 

 

 

A continuación, cree la variable "velocidad" mediante "Procesamiento" - 
"Variables" - Crear variable".  

 

Comience con las funciones necesarias para el programa principal. Éstas 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 añadir al programa principal en función 
de la tarea? En primer lugar, está el comando o función "move_fw". 
Necesitas el valor "300" como velocidad y el comando "wait s" con 
el valor "1" para 1 segundo.  

 

A continuación, el modelo "1,4" se desplaza en diagonal hacia la 
izquierda a una velocidad de "300" durante unos segundos.  

 

 

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

 

 

Con el siguiente bloque, el modelo recorre una distancia de "1,4" 
segundos en diagonal hacia la derecha.   

 

 

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

 

A continuación, el modelo debería detenerse.  

A continuación, el programa se da por finalizado.  

 

 

Pruebe el programa y guárdelo en su ordenador con el nombre 
Omniwheels_Base_Model_1. 

 

 



 

 

 

Tarea 2 

 

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

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

 

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

 

La estructura del programa figura en las bases al 
principio del documento.  

 

A continuación, cree los tres bloques de función adicionales para el desplazamiento 
transversal. Para ello, duplica la función 3 veces y cámbiale el nombre. En el segundo 
paso, debe cambiar la información de los motores. Puede ver los cambios en las 
siguientes ilustraciones.  

 

 

 

 

 

 

 

Ahora se han creado todas las funciones y puede empezar con el 
programa principal. 

La estructura del programa que se muestra aquí es sólo un ejemplo. 
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. 

 

 

Guárdelo en su ordenador con el nombre 
Omniwheels_Base_Model_2 . 



 

 

 

Tarea 3 
 

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

Como necesita acceder a los comandos de conducción 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". 

Borrar todos los comandos del inicio del programa.  

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

En primer lugar, debe hacer clic en "  " en la ventana del 
proyecto. Se abre una ventana contextual en la que debe 
seleccionar "Panel de control" y confirmar con "CREAR".  

 

Se abre una ventana de configuración del 
panel de control en la que puede configurar 
el panel de control con varios elementos de 
funcionamiento.  

Además de los comandos y elementos, la 
ventana también tiene una división X/Y. La 
pantalla general tiene una división de 
640x360 px.  

 

Pasemos ahora a los elementos individuales: 

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

Deslizador o "remote_slider", los valores se pueden establecer aquí  

Salida de texto o "remote_label", aquí puede aparecer, por ejemplo, un texto 
informativo 

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

Visualización de imágenes o "remote_image", aquí se puede visualizar una imagen 

Control con un joystick virtual o "remote_joystick". 

Diagrama o "remote_chart", visualización de valores en un diagrama 

 



 

 

 

Los iconos de los comandos individuales se arrastran a la pantalla 
desde el menú, al igual que los comandos del programa. 

En primer lugar, arrastre el "botón_remoto" de una rúbrica a la 
pantalla. 

Importante: Utilice las entradas del inspector para la colocación. Aquí 
se define el tamaño, la posición, un ID y la apariencia del contenido del 
botón.   

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

Cambia el ID de "remote_label" a "Heading". A continuación, ajusta la 
posición - "X" a "210" e "y" a "20". Por último, cambia 
el "tamaño" de la pantalla a "anchura 215" y "altura 
40".  

El ajuste se muestra en la 
pantalla de configuración del panel de control. Si el programa 
se transfiere al controlador, se muestra la siguiente pantalla. Te 
explicaré otros elementos que necesitas durante la creación 
del programa.  

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

Coordenadas, aspecto y contenido: 

Botón RC 

Texto Nombre x y Anch
ura 

Altura Tamaño 
de letra 

Alineación
. 

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 a la 
derecha 

bt_fw_right 280 80 100 40 22  

izquierda bt_left 20 140 100 40 22  
derecha bt_derecha 280 140 100 40 22  

retroceso a la 
izquierda 

bt_bw_left 20 200 100 40 22  

hacia atrás bt_bw 150 200 100 40 22  
hacia atrás a la 

derecha 
bt_bw_right 280 200 100 40 22  

Etiqueta RC 

0 etiqueta_remo
ta 

400 20 40 35 22  

Deslizador RC 

Prueba Nombre x y Anch
ura 

Altura Alineación
. 

De-a 

 Velocidad_desl
izante 

280 200 40 160 Vertical 0,0,512 



 

 

 

El panel de control generado debe tener la 
siguiente apariencia.  

Suprima aquí el epígrafe "Programa de control". 

 

 

Al iniciar el programa, el panel de control se 
muestra de la siguiente manera.  

 

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

 

Primero ajuste la variable "velocidad" a "0". A continuación, 
inserte el comando "establecer campo de etiquetado ... 
texto" del bloque "Comunicación" - "Control remoto".  

 

Inserte la variable "velocidad" para "Texto". 

Con esto se completa la definición del inicio del 
programa.  

A continuación, 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 ... 
moves: event" del bloque "Comunicación" 

- "Control remoto".  

Arrastra el comando "establecer ... en" al espacio libre y 
añade "evento ..." del bloque "Comunicación" - "Control 

remoto" al comando.  

 

A continuación, el campo de etiquetado 
"remote_label ... text" se establece con el valor 
de "speed". Para ello, añada el comando "set 

label field ... text" y amplíelo con la variable "speed".  

 

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 bloque "Comunicación" - "Control remoto", arrastra dos veces el comando 
"si botón ... pulsado". Cámbialo por "bt_fw" y "bt_bw". 

 

 

 

Inserte el comando "if do otherwise" en el área libre. Completa la consulta con el 
comando "Evento ..." del bloque "Comunicación" - "Control remoto".  

 

 

 

 

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

 

 

 

 

 

Añade ahora las funciones o análisis de los botones que faltan. Para ello, basta con 
duplicar "bt_fw" y "bt_bw" y cambiar las entradas en función de las visualizaciones 
en pantalla.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

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.  

 

 

 

 

 

 

Por último, aquí tienes todas las funciones que necesitas para la 3ª tarea.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

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

 


