Robot avanzado de 2 ruedas

Con este modelo aprenderas los fundamentos de la programacion. Ya conoces los
componentes fischertechnik de las tareas anteriores. El sensor de pista IR es una

nueva incorporacion.

Actuadores, sensores y accesorios técnicos instalados en el modelo:

Mini motor Cajade
cambios

Sensor gestual Rueda Sensor de pista
Omniwheel IR

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

El modelo "Robot avanzado de 2 ruedas" se divide en 4 tareas de programacion:

Tareal

Robot_avanzado_de_2-ruedas_1.ft

Programacion nivel 3

El robot conductor avanza en linea recta. Si encuentra
un obstaculo, debe evitarlo.

Tarea 2

Advanced_2-wheeled_robot_2.ft

Programacion nivel 3

El  robot conductor debe ¢
conducir a lo largo de una linea [

negra, el recorrido especificado. ‘Q
Sisale de la linea negra, se detiene. rinies

Tarea 3

Robot_avanzado_de_2-
ruedas_3.ft

Programacion nivel 3

El programa debe controlar el movimiento sobre la
linea negra para que el modelo vuelva a encontrar la
linea negra si el robot sale de ella.
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Tarea 4 Programacion nivel 3

El robot conductor recorre una ruta; si reconoce un
Robot_avanzado_de_2- obstaculo, reduce su velocidad. La direccion en la que
ruedas_4.ft gira para evitar el obstaculo la determina un
generador aleatorio.

Usted ha hecho el trabajo preliminar - iniciar RoboPro Coding, iniciar un nuevo
proyecto, posiblemente establecer las opciones de "nuevo" y "vacio" para un nuevo
programa.

Como ya se sabe, el siguiente paso es configurar el controlador.
Para ello, activa "Configuracion del controlador" en la ventana del
proyecto. Establece el controlador RX como controlador por
defecto. A continuacion, afhade los "actuadores" y "sensores"
correspondientes. Puedes encontrarlos en las instrucciones de
montaje.

O ) Motor El localizador de huellas por infrarrojos es una novedad. Se
G Mowr encuentra en el blogue "Entrada" - "Buscador de pistas IR".

Importante: Los sensores se conectan a las entradas "l7" e "18".

Pasemos ahora a la primera tarea.

Tareal

Introduzca el comando para integrar el 2 Py R 12C 1 - | aktiviere - Entfernung -
"sensor de gestos' en su programa entre g

"Iniciar programa" Y "Repetir

permanentemente".

El boton debe ajustarse en "activar"y "distancia", ya que se debe medir la distancia a
un obstaculo.

Para organizar su programa de forma clara, utilice "funciones" para las secuencias

de comandos recurrentes.

+ definiere 55
A RX_M1 - |
stoppe Motor [XAY7EN

Ejemplo: Los dos motores deben pararse varias veces en el
programa. No se programan cada vez, sino que se escriben en
una "funcion". Esta puede llamarse en cualquier punto del
programa que se desee.

;Como  proceder? Encontrard el
comando deseado en el bloque BREENEEY stop |
i angdetwastun]  'Drocesamiento” - "Funciones". Arrastre el

comando a la pantalla de trabajo vacia. Haga
clic en "hacer algo"y cambielo por "detener" en la ventana contextual.

Verarbeitung .

|I Funktionen |
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Inserte los dos comandos para detener los motores en el g definiere ETT)

espacio libre. % stoppe Motor [XEYEEN

Por lo tanto, esta funcion esta totalmente definida. stoppe Motor [TAPEN

Y sigue la siguiente funcion "move_forward". Arrastra el nuevo bloque de funcion al
espacio de trabajo. Cambie el nombre a "move_forward". Si esta funcion se llama
mas tarde en el programa principal, el modelo se mueve hacia adelante.

Inserte aqui dos comandos de motor. El
sentido de giro es 'izquierda", la EERELTEC] move forward)
velocidad es "512" por primera vez. i setze Motor CYAVERE [TTCEM Geschwindigkeit *3F]

setze Motor [[73E8 Geschwindigkeit *{5F3

La velocidad debe definirse mediante una variable "velocidad". Para ello, haz clic en
H " 1" 1" H Al 1
+ definiore [SXTTXZITTL] mit: el signo "+" delante de "definir". Haz clicen la
- variable: YY1 "x" y cambia a "velocidad" en la ventana
EELAV VA RX_M1 - Wlinks - [LEWILITENEE 512 | contextual.

setze Motor [X@VPEl [ITCEM Geschwindigkeit ®f5P]

A continuacion, cree la variable "velocidad".
Para ello, seleccione "Crear variable.." en el bloque "Procesamiento" - "Variables".

Verarbeitung . |

I Variablen

| Introduzca "velocidad" en la ventana contextual que
ble se muestra como un bloque de comandos en la "Ventana de

@ variables".

El valor "256" para la velocidad del motor se ajusta
posteriormente en el programa principal.

Yai=abla= Sivi=idl:

apard

Name der neuen Variable:

speed|

BB | Importante: Si la variable "velocidad" se utiliza en funciones, se
adopta el valor de "256" definido posteriormente en el programa

principal.

Cambia los dos valores de velocidad con la variable "velocidad". Para ello, arrastre el

comando  "velocidad" del blogque

+ definiere CTTXIETT] mit: "Procesamiento" - "Variables" sobre el
= variable: [FTIY) valor numeérico de los motores.

setze Motor [VATIEN [TT5EM Geschwindigkeit [k
setze Motor [[VSEM Geschwindigkeit [T E Creas la funcion "move_back"

duplicando la funcion "move_forward" y

cambiando el sentido de giro a "right".

+ definiere mit:

= variable: B0
Las dos funciones estan ahora definidas vy  setze Motor [ZETTIM [TTTEM Geschwindigkeit [FTYTEN
puedes programar dos funciones para girar o |k etz L rechts R i) speed -
la "izquierda" - "turn_left" y a la "derecha" -
"turn_right".

Pero, ¢donde se establece un valor para la variable "Velocidad"? Para ello, abra el
bloque "Procesar" y, a continuacion, "Funciones". En la ventana de

comandos, encontrard el comando "retroceder con: velocidad" y un RSl
punto de acoplamiento libre.

speed




Necesitas dos funciones mas "turn_right" y "turn-left". Créalas e inserta dos
comandos de motor en los espacios vacios. En la funcion "girar_izquierda", cambia
los parametros de "RX_M1"a "izquierda"y "200"
y para "RX_M2"a "derecha"y también a "200".

Para la

funcion "girar_derecha", los parametros

et Rev - iinks - EEREEARAR 2001 deben ajustarse a "izquierda" y también a
setze Motor (TR (LI Geschwindigkeit « EX) VRS

Ya ha activado el sensor de gestos. Sigue el comando "if make" del bloque
"Procesamiento" - "Logica".

Arrastra el comando 'is gesture sensor .." del
mache bloque "Sensores" - "12C" a la consulta "if'. Cambia
;

a "distancia", "<"y "240".

ist Gestensensor

Inserte la funcion "parada" del bloque
: "Procesamiento" - "Funciones" - es
] - [
decir: se paran todos los motores.
|Ve,a,benung " || Verarbeitung - | A continuacion, anada la funcion de desplazamiento
hacia delante. Esta se encuentra en "Procesamiento" -
| s =] 'Funciones'. EI comando "a [
move_back mit: number" del blogue "Processing"
speed .
-"Maths" se inserta en el punto de
acoplamiento libre y se cambia de "0" a "250".

El modelo conduce ahora en linea recta hasta que se produce el evento "la distancia
a un obstaculo es demasiado corta". Esto se determina en un "repetir hasta terminar"
Yy una consulta de distancia por el sensor gestual. Si la distancia es ">"
-'"200", el modelo debe detenerse después de "1" segundo. Encontrara
el nuevo comando "Repetir
e ysoange . hasta" en "Procesamiento” -
e "Bucles". Puede duplicar el
comando gestual y luego cambiar los
parametros.

Verarbeitung .

Schleifen

En el siguiente paso, el modelo debe girar "1"
segundo hacia la 'izquierda" y volver a
detenerse. Afade las funciones
correspondientesy el tiempo de espera.




La ultima orden que tienes que insertar en el bucle es
conducir hacia delante a una velocidad de "250". Tras
una pausa de "1,5" segundos, el modelo se detiene y
gira "1" segundo a la "derecha". A continuacion, los
motores se detienen de nuevo. Si no se cumple la
condicion, es decir, la distancia sigue siendo inferior a
"200", se repite el bucle.

Por ultimo, debes decirle al modelo que debe
Cxorc ORI EIET TR volver a conducir en linea recta a una velocidad
de "256". Inserta esta funcion después de la
consulta "if do".

El programa ya esta completoy puedes guardarlo
en tu ordenador con el nombre Advanced_2-
wheeled_robot_1. A continuacién, prueba el
programa junto con el modelo.

Asi pues, pasamos a la segunda tarea.

Tarea 2

Para la segunda tarea, como puedes ver en la
tarea, necesitas la linea negra del recorrido
incluido en el kit de construccion como ruta de
conduccion.

No es necesario cambiar nada en la configuracion del
controlador, ya que todos los sensores y actuadores
utilizados ya han sido definidos.

seten ot [ATTER (TR Goschwindigait XN
setze Motor [YUIPRN [T Geschwindigkeit [T EN - .
= Puede utilizar la tarea1como base para la programacion.
En latarea 2 también necesitaras lasfunciones "avanzar",

"retroceder", "parar", "girar_izquierda"y "girar_derecha".

setze Motor [TAYTEN [Z=ITEM Geschwindigkeit *PLT}
1 setze Motor [TEY7EH [T:PERM Geschwindigkeit * PET)

Borre todos los comandos del
programa principal excepto el bucle
"Repetir permanentemente”.

+ definiere (TN
setze Motor [TAYIEN [T:T28M Geschwindigkeit *EE0] |

% setze Motor [TETPXN [TTITEM Geschwindigkeit © EXT)




Importante: Antes de seguir programando, una nota técnica.

Los dos sensores IR reaccionan al blanco y al negro. La légica IR puede visualizarse
utilizando una pequena tabla.

IR1 SW ) IR1 WS 1 IR1 WS 1 IR1 SW O
IR2 SW 0 IR2 WS 1 IR2 SW 0 IR2 WS 1

Puedes utilizar la prueba de interfaz para visualizar las funciones de conmutacion.
Abrelo y mueve tu modelo con los sensores IR sobre la linea negra y observa las
salidasen |7 e 18.

wiederhole EXTTTTE - Crear una nueva funcion con el nombre "follow_line".
mache Inserte un comando "repetir mientras do". A
| Lo 'I [una [I continuacion, compruebe si el sensor IR 17 "o" el

sensor IR 18 transmiten un "0" al controlador. Para ello, ahada primero el
comando "and" del blogue "Procesamiento" - "Logica". Cambie la consulta por R

lloll. oder

Inserte el comando "is IR track sensor .." del bloque "Sensores" - "Entrada" en los dos
espacios libres. Cambie los parametros si es necesario.

ist IR Spursensor [TA7 Status £ - [(J [ZZ2M st IR-Spursensor [/ Status £330 - )

¢ Qué ocurre cuando el IR/I7 da un1? Esto significa que IR/I7 ha abandonado la linea
negra. El modelo debe girar "a la izquierda" durante un periodo de "0,05" segundos
- "turn_left".

Inserte una consulta "si mache"
junto a "mache". Duplique el
blogue de comandos'is IR track
finder RX_.I7 ." junto a Ia
consulta "mache" y cambie el
valor a "1" si es necesario. La correccion se lleva a calbbo hasta que el valor de "RX_I7"
vuelve a ser "0".

st IR-Spursensor [TU7AN Status EX © ) CECEN st IR-Spursensor AN Status £ < [

En el siguiente paso, debe consultar
el valor de "RX_I8" de la misma forma.
Para ello, duplica los bloques de
comandos de la primera consulta y
colécalos bajo el blogque "if do"
Cambia de "RX_I7" a "RX_I8". Cambia

st IR-Spursensor [V Status £ * [0 (X8 -  istIR-Spursensor [TE[EN Status EX ()

la funcion "girar_izquierda" por la funcion "girar_derecha".




Por Jdltimo, tienes que anadir
una consulta "if done" para
comprobar siambos sensores IR
vuelven a informar del valor "O".
Sieste es el caso, el modelo debe
moverse hacia adelante a una
velocidad de "250". Inserta la
consulta "if do". Duplica el
blogue "mientras" e insértalo junto a "si". Cambia "o" por "y" y los parametros "O" por
" A continuacion, inserta la funcion "avanzar con: velocidad" con el valor "250".

ist IR-Spursensor AT Status EEN © [ 7728 ist IR-Spursensor [[TATEN Status EX * [

istIR-Spursensor [TA Status £33 « [

Todas las funciones estan ahora definidas y puedes completar el
programa principal. Primero afade la funcion "follow_line". De acuerdo
con la tarea, los motores deben detenerse cuando se abandona la linea.
Para ello, anade "stop" como ultima funcion.

follow_line

Prueba el programa y guardalo en tu ordenador con el nombre Advanced_2-
wheeled_robot_2.

Tarea 3

Ahora es el momento de la 3° tarea. Esta tarea es similar a la
anterior, salvo que primero hay que buscar una linea negra. Aqui
también se utiliza primero el programa principal con sus
subrutinas. El subprograma '"encontrar_linea" es una nueva
adicion.

Este subprograma busca la linea negra. Si ambos sensores IR tienen el valor "0", los
dos motores se paran y se sale del subprograma. En caso contrario, el modelo gira
mediante el subprograma "giro_izquierda".

Usted necesita una funcion con el nombre "find_line". Primero inserta el comando
de bucle "repetir mientras haga". Duplica la consulta del sensor IR de la funcion e
insértala después de "mientras". Cambia la consulta de "0"a "1".

ist IR-Spursensor [YEVN7A Status EXN * Kil [TTEN ist IR-Spursensor [TAVNEEN status EX8 © K

Anadir la
funcion "turn_left" de las funciones - rotacion a la izquierda.

+ definiere
wiederhole ist IR-Spursensor R = - B 1 fund - | ist IR-Spursensor status E58 K}

mache turn_left

Antes de
integrar las dos funciones "encontrar_linea"y "seguir_linea" en el programa principal,
debe integrar la funcion "stop" en la funcion "seguir_linea" después del bucle.
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et LRl Sl IS il Prueba el programa y guardalo en tu

ordenador con el nombre
Advanced_2-wheeled-robot_3.

it IR-Spursensor [N status CXN < )

Tarea 4

Pero ahora pasemos a la 4° tarea. Se trata de nuevo de la posibilidad de seguir el
carril negroy posiblemente evitar un obstaculo.

Utiliza "Advanced_2-wheeled-robot_3" como programa basico en el que tienes que
crear e integrar diversos cambios y nuevas funciones.

Comience con el programa principal. Borra todos
los blogues de comandos excepto el comando de da;:w::n?ﬂfﬁﬂ ZE
bucle. Como este programa de control también

funciona con el sensor de gestos, puedes
inicializarlo antes del bucle.

Crea una "variable" con el nombre "direcciones" - "Crea direcciones" para la "variable"
e introduce el nombre de la variable en la ventana

I
Gestensensor [[; C._ aktivier Entfernung

. -] directions - |
I Variablen DeSde ”prOceSSI ng” - dauerhaft wiederholen

. :
Variables", ahade el

comando "set directions to" bajo el sensor de gestos.

Rellena el espacio vacio de "direcciones" o define a qué debe ajustarse la variable.

Para ello, necesita el comando "una letra .." del p————
C o cirections - LRI et b

- bloque "Procesamiento" - '"Texto'
- .
Inserte esto y haga clic en el espacio
IText libre e introduzca "lzquierda" en la
ventana contextual.

No es necesario modificar las funciones "girar_izquierda", "girar_derecha",
"retroceder", "avanzar" y "parar", por lo que puede vincularlas al programa si es
necesario.

N e Ll | ienes que hacer varios cambios en la funcion "find_line". Para ello,
s diections]  hgga clic en el "+" delante de "definir'. El comando se expande con

"Variable". Cambia la "x" por "direcciones".

Arrastra los bloques del bucle a la

+ falls . .
mache pantalla de la derecha y anade el o oo 28 s 0 0 o (T s 20
sonst comando '"if do otherwise" de

"Processing", "Logic". La consulta de los
dos sensores IR permanece sin cambios.




-:E]ZI Para "si", debe introducir una consulta "direcciones = Derecha". Para
— ello, arrastre el comando "=" del bloque "Procesamiento" - "Logica"

[ =BT al punto de acoplamiento libre.

Inserte la variable "direcciones" en la primera posicion libre. En la segunda posicion,
inserte una "variable de texto" con el nombre "Derecha". Si se cumple la condicion,
se llama a la funcidon e
"girar_derecha" en "hacer" Iy e T p———— -
Si no se cumple la condicion, se [EESEEEEE=—lEnE
llama a la funcion "girar_izquierda" £

en "else".

Antes de completar el programa principal, debe ajustar la funcion "follow_line".

Elimina la funcion de relleno. Amplia la consulta del [EREZ= S foliow ine|

bucle de repeticion con "... y sensor gestual..". Para |l e leder L fud L
ello, arrastra las dos consultas del sensor de infrarrojos a la pantalla vacia. Primero
necesitas un comando "0". Inserta un comando "y" en la segunda posicion.

Puede integrar las consultas del sensor de infrarrojos externo de nuevo en los dos
puntos de acoplamiento "o".

*+ definiere

istIR-Spursensor [ZATNTZN status X0 () 580 st 1R-Spursensor [TANTEN status £ <[y 2B

Primeroinserta el comando l6gico "="en la posicion "y". Ajuste el valor de la distancia
a '"240". Ahora se ha modificado o afnadido la primera parte de "follow_line".

ist IR-Spursensor (A NN S B50 < 1) 520 ist R-Spursensor [T sanus £ <[] 25N e RX M 12¢ 1 - W Entfernung - < - 8§ 240

st IR-Spursensor (XA Staws 58 * [0

En la 2% parte, debes utilizar "if do" para determinar si la distancia del sensor de
gestos es "> 240" Si es asi, el modelo debe
retroceder a una velocidad de "240" y esperar "1"
segundo. Para ello, inserte el bloque de comandos
en el "repetir mientras que hacer".

Ahora, algo especial. Un generador aleatorio debe especificar la direccion en la que
debe evitarse el obstaculo. El blogue de comandos necesario se encuentra en la
parte derecha del programa.

+
falls ) BB ganzzahlige zufaliszahl zwischen *ffll und *fE)

Numero" del blogue "Procesamiento" - "Logica". El valor
se establece en "1".




En la segunda area de consulta, introduzca el comando "nUmero aleatorio entero ..".
Aqui debe establecer los valores especificados en "1" y "2". Puede encontrar el
comando en el blogue "Procesamiento" - "Matematicas".

Si la comparacion "1" coincide con el NUMero aleatorio, |t R . -

la variable "direcciones" se establece en "Derecha" en "hacer". A continuacion se
ejecuta el comando "giro_derecha". Puedes duplicar la secuencia de comandos
desde el inicio del programa y cambiar el texto a "Derecha". Duplique los dos
comandos "make" en el area "else". Cambie a "lzquierda" y sustituya "giro_derecha"
por "giro_izquierda". Por Ultimo, anada un tiempo de espera de "0,5" segundos.

st IR-Spursensor [ 7/Z0 Stanus £X0 () C2EM st R-Spursemsor [N Swns £ - [CCER hole Gestensensor CTYNFINEN ETCITTEN CE, B0

istIR-Spursensor [TETNCEN stans EXN < )

Ahora hay que anadir el programa principal en la zona "make". Aqui se ahade
primero la funcidon "encontrar_linea con: ..". Inserta "direccion" como variable. Coloca
"seguir_linea" debajo como ultimo comando.

Basta con colocar uno o dos obstaculos en i
LI c| recorrido e iniciar el programa. Si todo |t
directions ; ; < ; mache find_line mit:
funciona, el robot los esquivara sin .
problemas. g

Guarde el programa en su ordenador con el nombre Advanced_2-wheeled_robot_4.

A continuacion, desmonta el modelo y pasa a la siguiente tarea.




