Robot de 2 ruedas

Si ha construido el modelo
siguiendo las instrucciones de montaje, habra observado dos nuevos
componentes: las ruedas omniwheel y la rueda jockey.

Actuadores y accesorios técnicos instalados en el modelo:

Mini motor 6-9V Caja de cambios Rueda Omniwheel Rueda de apoyo

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

El modelo "robot de 2 ruedas" se divide en 2 tareas de programacion:

Tarea 1 Programacion nivel 3

El modelo debe avanzar durante un cierto tiempo - 3
robot_2-ruedas_1.ft segundos - detenerse durante 1 segundo y luego

retroceder durante 2 segundos, luego detenerse
Tarea 2 Programacion nivel 3

Como en la 17 tarea, el modelo debe recorrer una
robot_de_2- distancia hacia delante y luego girar a la derecha. Esta
ruedas_2.ft funcion debe realizarse 4 veces. A continuacion, debe

realizarse la misma funciéon en la otra direccion. Por
dltimo, el programa se detiene.

Importante: En todos los programas de ejemplo posteriores, sélo explicaré
los nuevos blogues de comandos que aun no se han programado.
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Antes de resolver las dos tareas, un poco de informacion sobre las ruedas utilizadas
en el modelo.

Ruedas Omni

Las ruedas Omni o poli, similares a las ruedas Mercanum, son
ruedas con pequenos discos (llamados rodillos) alrededor de la
circunferencia que son perpendiculares al sentido de giro. El
efecto es que la rueda puede impulsarse con toda su fuerza, pero
también se deslizara lateralmente con gran facilidad.

La rueda fue patentada por primera vez en 1919 por J. Grabowiecki. Una variante de
la rueda fue patentada por Josef F. Blumrich en 1972.

fischertechnik ha reinterpretado esta tecnologia y la utiliza en
diversos kits de construccion nuevos para vehiculos robdticos
moviles.

En el modelo "robot de 2 ruedas", se utilizan dos ruedas Omniwheel y una rueda de
apoyo que se conectan a los dos motores mediante una caja de engranajes.

En funcion del sentido de la marcha del modelo, las ruedas deben accionarse en
consecuencia.

Adelante Hacia atras Enlaces Derecha
setze Motor [ZTTIEN [[Z7S Geschwindigkeie SJECU ]  setee Motor EXSITEN TR Geschwindigheh SEE) etz Moor (TR [T Geschmindgheit “EE]
Tt . R

Importante: Para mas informacion sobre los modelos con traccion a las cuatro
ruedas, consulte el primer modelo.

Antes de programar la tarea 1, primero debes configurar el controlador. Para ello,
inicia ROBO Pro Coding y conecta tu ordenador al controlador a través de
"Bluetooth".
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Seleccione "Configuracion del controlador" en "Area de proyecto"
y "Controlador RX" en "Controlador".

£ Controllerkonfiguration

Como se puede ver en la tarea, se necesitan dos
motores. El comando de configuracion se

m encuentra en "Motor", como ya se sabe desde el

primer modelo.

Inserte el comando dos veces en la posicion Motor.

La configuracion ha finalizado y puede iniciar el programa para la 1% tarea.

Tareal

Programmstart En primer lugar, elimine el comando de bucle de la especificacion
s - B 11 del programa e inserte un "tiempo de espera" de "1 segundo".

A continuacion, introduzca dos veces el comando
"set motor xx left ..". Cambia la velocidad a "300".
Como ambos motores deben funcionar durante
"3 segundos", duplica el primer "comando de
espera" e insértalo bajo los comandos del motor.

Ambos motores deben pararse después de los 3
segundos de funcionamiento. Inserta un
comando de parada, duplicalo y cambia el
parametro "RX_MT1" por "RX_M2".

setze Motor XAV Geschwindigkeit * L)

setze Motor XX Geschwindigkeit I

Esto ya ha funcionado bien. Puedes duplicar la
27 parte del programa completamente a partir
de la primera. Necesitas una orden de espera de © setze Motor [TETEN [EIZEM Geschwindigkeit “JETT)
"" segundo, dos ¢rdenes de motor con sentido # setze Motor [TATFM [[E775 Geschwindigkeit *|EIT)
de giro a la "derecha", una orden de espera de
"2" segundos y la orden de parada para ambos

motores.

setze Motor (Y& Il [Z.7R8 Geschwindigkeit ® [}
Ahora puedes probar el programa. Transfiérelo & setze Motor [TT7RN TR Geschwindigkeit *EIT)

a tu maqueta. Cuando todo haya funcionado,
guarda el programa en tu ordenador con el
nombre 2-wheeled_robot_1.




Tarea 2

En el programa anterior, cambie los parametros de velocidad del segundo bloque
motor a "350"y el sentido de giro a "derecha" (giro de 90 grados).

Arrastre todos los comandos excepto el
comando de espera de "1"segundo a la parte
derecha de la pantalla.

RX_M1 - links - 300
RX_M2 - links - - 300

RX_M1 - links - - 350
RX_M2 - rechts - 350

Como se pide en la tarea, el modelo delbbe mover un "rectangulo”. Para ello, necesita
el comando "repetir xx veces do" del bloque "Procesamiento" - "Bucles". Insértelo
Verarbeitung I Schiifan debajo del tiempo de espera. Cambia el
valor "10" por "4".

wiederhole -mal:

mache

Anade este comando una segunda vez, ya que el modelo debe
mover el rectangulo una vez en el sentido de las agujas del reloj y
luego en sentido contrario.

"“’“:"‘";"n Arrastra de nuevo el bloque de comandos

wiederhole offY] -mat: intercambiado a la primera zona libre de "hacer".
mache @ setze Motor XYM [TVCEM Geschwindigkeit *JELL]

ez Jinks  ICSIIERR 301 Aqui puede probar el programa de piezas. Si todo
e o e k]  esta programado correctamente, el modelo
e vz Jrechie” LIITES®] avanza en linea recta durante "2" segundos y
st ol luego gira "90" grados. Tras un tiempo de espera
de "1" segundo, se inicia el segundo recorrido del
bucle.

Para ello, duplica los comandos de movimiento del
bucle superior en el segundo bucle. Cambia el valor
de la rotacion del motor "RX_M1" a "derecha" y el [BEEEEltmRCiTine T,
) . . P setze Motor XAl [MZ8M Geschwindigkeit ¢
valor de "RX_M2" a "izquierda". Después del ultimo
bucle, los dos motores se paran con la orden "parar
motor xxx". Inserta estos dos comandos en tu
programa.

Puedes guardar el programa con el nombre 2-
wheeled_robot_2.

Prueba el programa cargandolo en tu controlador. Puede que encuentres aun
mas formas de controlar el modelo.

Desmonta solo los componentes que No necesites en el siguiente modelo.
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