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Bienvenida

1

1.1

Bienvenida

Robotino® View es el entorno de programacién grafica intuitivo de Robotino®. Robotino® View le permite
creary ejecutar programas de control para Robotino®.

Mejoras

Robotino ® View 2 combina conceptos operativos modernos, posibilidad de ampliacién por el usuario y un
uso intuitivo Todas las innovaciones mantienen muchos de los aspectos positivos conocidos de
Robotino® View 1. El usuario que esté familiarizado con Robotino® View reconocera muchas de las
caracteristicas de la versién anterior. Estas son, por ejemplo, la libreria de bloques de funcién o la barra
de herramientas con la que establece la conexién con Robotino. A primera vista Robotino® View 2 se
parece mucho a su predecesor.

¢Qué caracteristicas se mantienen?

e Los programas se disefian como programas de control de flujo. La libreria de bloques de funci6n
contiene las unidades a partir de las cuales se construye el grafico del flujo de datos.

e La conexion con el Robotino se establece a través de la barra de herramientas.

¢Qué hay de nuevo?

e Elprograma de control de secuencia es reemplazado por un programa de control "real" conocido de la
programacién de PLC seg(in DIN EN 61131.

¢ Robhotino® View 2 no sélo es capaz de controlar un Robotino, sino cualquier dispositivo y en cantidades
ilimitadas. Por ejemplo, puede controlarse cualquier nimero de Robotinos simultaneamente desde un
proyecto Robotino View.

® | os subprogramas pueden ser reutilizados dentro del programa principal.
¢ Los subprogramas pueden serimportados desde diferentes proyectos.

e Elusuario puede disefar e implementar bloques de funcién personalizados que se hayan cargado en
la libreria de bloques de funcién.

e Elusuario puede disenar e implementar dispositivos personalizados y cargarlos como Plugin en el
administrador de dispositivos.

Cambios en esta version:

¢ Eladministrador de dispositivos ha sido integrado en la libreria de blogues de funcién. Véase Aiadiry
editar dispositivos[125.

® Los proyectos pueden cargarse al Robotino y también ser ejecutados en el Robotino (Se necesita la
tarjeta Robotino CF Version 2.0). Véase cargar Qroyectoslzﬁ.

¢ Nuevos dispositivos para el intercambio de datos a través de la red. Véase Dispositivos para
intercambio de datos|165.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG



1.2

13

21

Bienvenida

Instalacion, Actualizacion y Desinstalacion

Deberéa tener derechos de administrador para poder instalar Robotino® View.

Para instalar Robotino® View siga las instrucciones de los cuadros de didlogo.

Sivan a utilizar Robotino® View usuarios sin derechos de administrador,

necesitaran incluir los programas liberados de las restricciones en Windows® XP

en el centro de seguridad para el ajuste del firewall de Robotino® View (Port 80 y 8080).

Cambio de idioma
Robotino® View reconoce automaticamente el idioma seleccionado en su sistema operativo Windows® y

selecciona la correspondiente traduccién de Robotino® View.

Puede cambiar el ajuste automatico en cualquier momento a través del elemento de mend Extras »
Idiomas. El nuevo ajuste surge efecto inmediatamente.

Familiarizacion con el espacio de trabajo

Una vez que se haya familiarizado con el espacio de trabajo y las denominaciones utilizadas en
Robotino® View, serd méas facil para usted seguir el resto de la documentacién.

En esta secci6n aprendera mas acerca de:

e Eldisefioy concepto delinterface de usuario,

¢ La terminologia utilizada en Robotino® View.

Estructuray concepto del interface de usuario

Al poner en marcha Robotino® View se abre un proyecto vacio con un dispositivo "Robotino". El proyecto
ocupa todo el espacio de trabajo.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG 9



Familiarizacion con el espacio de trabajo

1 & No nombrado® - ROBOTINDG. @ View 2.3.4

2 Archivo  Edicidn  Simulacion - Robotino Wista  Extras  Wenkana  Avuda

3@ D@ E b i om [Rman v FESTO
.4 0 Programa principal | O Stepl | »

= I Funcidn de libreria de blaques
5 I5) Legica 6

|5 Matematicas

I CAleula vectorial

=) visualizadar

|3) Procesamiento de imagenes

I3 Generadaor

|5y Filtro

|5) Mavegadidn

|5 Unidades de entrada

| Intercambio de datos

|5 Mis blogues de funciones
|) Variables

|5 Sistema de accionamiento
| Deteccign de colisidn

|3) Sistema de imagenes

| Conector EJS

|5) Mavegadidn

) Ampliacian EJS

I3 Sensores internos

Afiadir v] lRenombrar...] [ Quitar
7
Ndmero Nombre Descripcion
1 Barra  de|e Muestra el nombre del proyecto actual (No nombrado). Si en el proyecto se han
titulo realizado cambios sin guardar, al nombre del proyecto le sigue un asterisco (*).

e Al lado del nombre del proyecto se muestra el nombre y la version de la
aplicacion (aqui Robotino® View 2.3.4).

® Botones habituales para minimizar, maximizary cerrar la aplicacién.

2 Barra de/Mends para Abrir/Guardar, Edicion, Vista ...
menu

3 Barra  de|e Botones de acceso rapido a las funciones de los ments.
herramient R

as Botones de iniciary detener la simulacion.

Campo de entrada para la direccién IP del Robotino y botén de conexion (véase
Barra de herramientas de RobotinoEﬂ).

Logo de Festo con enlace a la pagina de inicio de Festo.

10 © Festo Didactic GmbH & Co. KG



Familiarizacion con el espacio de trabajo

4 Pestanas |Aquipuede cambiar entre el programa principal y los subprogramas de un proyecto.
de En este momento, se halla visible el subprograma "Step1".
seleccion
de
programas

5 Espacio de/Aqui se muestra y se edita el subprograma. Obviamente, en un nuevo proyecto el
trabajo dellsubprograma "Step1" se halla vacio.
subprogram
a

6 Libreria _de/Aqui se muestran los bloques de funcién disponibles para la programacion,.
blogues de
funcién|12

7 Barra  de/Muestra informacién acerca del estado del proyecto y de la aplicacion.
estado

2.1.1 Barra de herramientas

E - b b 01 W B[P s - FESTO

EI.I

Crear un nuevo proyecto

Crear un nuevo subprograma

Abrir un proyecto existente

Guardar el proyecto actual

Iniciar programa principal

Iniciar el programa actualmente visible
Suspender la simulacién

Detener la simulacién

Cargar el proyecto actual al Robotino

ME=TyOwG

Entrada de lavéase Barra de herramientas de Robotinolt2h
direccion Py

botén de

conexion

==5 T[] Logo de Festo con enlace a la pagina de inicio de Festo.
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Familiarizacion con el espacio de trabajo

2.1.2  Libreria de bloques de funcion

=+ 1) Libreria de blogues de Funcion
|5 Logica
[=F- ) Matematicas
[ Cperaciones aritrméticas
=} I3 Operaciones de comparacian
Igualdad
Mayor
Mayar o igual
Diferente
Menor
Menor o igual
|5 Funciones
|5 Martrices
I Caloulo veckorial
I Misualizador
|5 Procesamiento de imagenes
[ Generador
[ Filkro
[ Mavegacian
| Unidades de entrada
[ Inkercarnbio de datos
[ Mis bloques de Funciones

A A HIV Y IO

L e e e R e R e R e e

= =) Sistema de accionamiento
S Mator #1
S Mator #2
5 Mator #3
€} onmiaccionamiento
ﬂ} Cmniaccionanmiento (inversa)
[ Deteccidn de colisidn
[ Siskerna de imagenes
[y Conector EfS
[ Mavegacian
[ Ampliacidn E/S
[ Sensores inkernos
Echange de données UDP
|5 Mensaje 0
5 Mensaje 1

-

il

[

La carpeta de Libreria de bloques de funcién contiene los bloques de funcién que estan disponibles en
cada proyecto. Actualmente visibles son los bloques de funcién Igualdad, Mayor ... Menor o igual de la
subcarpeta Operaciones de comparacion.

La carpeta Robotino® contiene los bloques de funcién proporcionados por el dispositivo "Robotino®[127
". Un nuevo proyecto siempre contiene un "Robotino®I1271". Los bloques de funcién actualmente visibles
"Motor1fi281" hasta "Omniaccionamiento (inverso)l32" de la carpeta "Sistema de accionamientof128".

12 © Festo Didactic GmbH & Co. KG



Familiarizacion con el espacio de trabajo

La carpeta Variables contiene bloques de funcién para leer y escribir Variables globales.

Puede afiadir bloques de funcién arrastrandolos y soltandolos (Drag&Drop) al subprograma actual.

Los bloques de funcién de dispositivos estan limitados a los recursos concretos de hardware. "Motor1 [128)
" esta disponible una sola vez en Robotino. Por ello, sélo puede afiadirse "Motor1[128" una vez a un
subprograma. Si " Motor1[128" ya ha sido ahadido a un subprograma, el icono de "Motor1 128" aparece
en gris en la libreria de blogues de funcién.

2.2 Terminologia

Boques de funcién
Subprograma
Programa principal
Proyecto

Red

Punto de red

Unidad funcional minima de la que puede estar formado un subprograma.
Conectando varios bloques de funcién, es posible obtener movimientos
complejos del Robotino.

Los bloques de funcién estan interconectados en un subprograma.

Programa de control escrito como diagrama de bloques secuencial que une
los subprogramas.

Un proyecto consiste en un programa principal y varios subprogramas. Los
proyectos pueden guardarse y cargarse.

Los bloques de funcién se unen mediante una o varias redes (conexiones).

Los puntos de red permiten la estructuracién y representacion grafica de
una red. De un punto de red puede iniciarse una nueva sub-red.

3 Utilizacion de Robotino® View

Robotino® View se utiliza para crear programas de control para Robotino®. En esta seccién aprendera

como:

® crear un nuevo proyecto

e cargar un proyecto existente

e insertar bloques de funcién en un subprograma

e interconectar bloques de funcién por medio de redes

e ejecutar un subprograma y el programa principal

e establecer una conexion con el Robotino®

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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Utilizacion de Robotino® View

3.1

3.2

33

14

Crear un nuevo proyecto

Hay dos posibilidades para crear un nuevo proyecto:

e Através de la barra de men( Archivo » Nuevo

e Através de la barra de herramientas[ 111 con el botén "Crear un nuevo proyecto” =

Cargar un proyecto existente

Hay tres posibilidades para cargar un proyecto existente:
¢ Através de la barra de men( Archivo » Abrir

e Através de la barra de herramientas| 1 con elicono "Cargar proyecto desde archivo" =

® Por medio del atajo de teclado Ctrl+ O

Los proyectos guardados tienen la extension .rvw2

Insertar bloques de funcion en un subprograma

Tras crear un nuevo proyecto o tras cargar un proyecto existente de un archivo, puede empezar a
desarrollar su propio programa de control o a modificar uno de existente.

Ejemplo:

Asegurarse de que la vista actual corresponde a un subprograma. Cuando se ha creado un nuevo
proyecto, siempre hay un subprograma denominado "Stepl". El subprograma "Stepl" se muestra
después de crear un nuevo proyecto. La Libreria_de bloques de funcién’iﬁ sblo es visible cuando se
visualiza un subprograma.

Desplegar la carpeta "Légical3s)" en la libreria de bloques de funcién. Arrastrar "Contador incremental
[381de la libreria de bloques de funcién y soltarlo en el subprograma.

Desplegar la carpeta "Generadores[94)" en la libreria de bloques de funcién. Arrastrar "Generador de
forma de onda arbitraria 931" y soltarlo a la izquierda del " Contador incremental[351".

i

© Festo Didactic GmbH & Co. KG



3.4

3.5

Utilizacion de Robotino® View

Interconexion de bloques de funcion

Uniendo conectores de salida con conectores de entrada de bloques de funcién, los datos pasan de la
salida de unos bloques de funcién a la entrada de otros bloques de funcién. La conexién es visualizada
por una linea denominada red (network). Una red siempre esta conectada a un conector de salida y por lo
menos a un conector de entrada.

El siguiente subprograma de ejemplo contiene un "Generador de forma de onda arbitrarial9s1" y un
bloque de funcién "Contador incremental[351". Conecte la salida del "Generador de forma de onda
arbitraria[95)" a la entrada superior del "Contador incremental[351".

I (L

Haga clic con el bot6n izquierdo del ratén en el conector de salida del "Generador de forma de onda
arbitrariale51" . Con ello estd creando una linea de red que estd unida a la salida del "Generador de
forma de onda arbitraria[ 951" y por el otro extremo al puntero del raton.

Haciendo clic con el botén izquierdo en cualquier parte del subprograma puede crear un punto de red.
Para cerrar la red haga clic en la entrada superior del "Contador incremental[351".

Para borrar un punto de red marquelo haciendo clic con el botén derecho y elija Eliminar.

Para eliminar una linea de red marquela haciendo clic con el botén izquierdo y pulse Supr. Con esto
puede eliminar toda la red.

Variables globales

Las variables globales pueden leerse y escribirse en todos los subprogramas de un proyecto; en el
programa principal pueden utilizarse como condiciones de transicién.

En la vista de programa principal, el administrador de variables se halla en la lado derecho. Alli es posible
afiadir, quitary renombrar variables, asi como asignarles valores iniciales.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG 15



Utilizacion de Robotino® View

€ No nombrado* - ROBOTINO ® View 2.3.4

Archivo  Edicion  Simulacion Robokino Wista  Extras  Wentana  Avuda

jj D e b o 0l = |1?2.2s.1.1 v FESTO

o Programa principal |° Stepl

F1 | Tinit Hombre Tipa Ual':'r
- ‘arl Float 5
'{E"_ T true
ET] Stepl
| | stept
T false
=,

b —>

Init

Ariadir H Quikar

Programa principal con administrador de variables

Las variables globales solamente almacenan nimeros reales o de coma flotante (float). La posibilidad de
almacenar otros tipos de datos se incluira en futuras versiones de Robotino View. Tras crear una variable,
se dispone de un bloque escritory bloques lectores en la libreria de bloques de funcién.

3.6 Ejecutar un subprograma

Tras conectar el "Generador de forma de onda arbitraria[951" con el "Contador incrementall 351" puede

empezar la simulacién del subprograma haciendo clic en "lIniciar" b que aparece en la barra de
herramientas| 111,

Pueden visualizarse los valores generados por el "Generador de forma de onda arbitraria[95)" y "
Contador incrementall35)" seleccionando Vista » Mostrar valores de conector o pulsando Ctrl + D.

EXT [true |

16 © Festo Didactic GmbH & Co. KG



Utilizacion de Robotino® View

Puede verse el "Generador de forma de onda arbitrarial 951" generando valores entre 0 y 10. "Contador
incremental[38)" incrementa su salida cuando la entrada cambia de false (0) a true (%0). Por el momento
esto sélo sucede cuando se inicia el subprograma. Véase conversién de tipos|20) para saber cémo se
convierten los nlmeros reales o de coma flotante a valores booleanos. Por otro lado, es muy poco
probable que la salida del "Generador de forma de onda arbitraria[9s)" coincida exactamente con 0.

Para ver el contador incrementando su valor, seleccione "Rectangulo” en el didlogo del Generador de
forma de onda arbitraria[951". La salida generada se halla ahora en el margen -1 a 1.

'u"ﬁ' H7Ee55a J[Fale
[Falze |

1 HA00 ms

-0,9511 T e ag)
0 1

i3r&ficos _ﬂ‘ Tabla [

mplitud: Base de tiempo:

Seno ][ COseno H Triangulo ][Recténguan

3.7 Iniciar el programa principal

Haciendo clic en "Iniciar" ¥ en la barra de herramientas[11), se inicia la simulacién del programa
actualmente visible. Si sélo es visible el programa "Step1", s6lo se simulara "Step1" "Step1" es parte

del programa principal, que también puede simularse.

Utilice las pestanas de Seleccion de programas| o para hacer que el programa principal sea el programa

actual.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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Utilizacion de Robotino® View

3.8

18

& No nombrado® - ROBOTING. ® View Z.3.4

Archiva  Edicidn Simulacidn Robobing Wiska  Extras Venkana  Avuda

jJ D b il oo |1?2.2s.1.1 v FESTO

O Programa principal |° Stepl

I?T - Tarnbre Tipa Walar
Init

Pl L=
'{E‘l_ T Ftrue
Cx] Stepl

| | stept

T False

=,

Init

Afiadir ” Quikar

Haciendo clic en "Iniciar" I en la barra de herramientas/11) se inicia la simulacion del programa
principal. El paso inicial sélo funciona una vez, dado que la condicién de transicién que sigue al paso Init
es verdadera (true). Dado que la condicién de transicién que sigue al Step1 es continuamente falsa
(false), se ejecuta el Step1 y el subprograma que lleva asignado (también denominado Step1).

Siempre puede iniciarse la simulacién del programa principal, sin importar qué pestana esté actualmente
visible, haciendo clic en el bot6én "Iniciar programa principal” b en la barra de herramientas[ 17

Conectar con Robotino®

Introduzca la direccién IP del Robotino en el campo de direccién IP de la barra de herramientas[11. La
direccién predeterminada es 172.26.1.1. Haga clic en el botén de conexi6n a la izquierda del campo de
entrada de la direccion. Si el botén de conexién cambia de gris a verde, significa que se ha establecido la
conexién y que hay intercambio de datos entre el Robotino y Robotino View.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG



Utilizacion de Robotino® View

3.9 Atajos de teclado

Funcion Atajos de teclado
Abrir archivo Ctrl+ 0

Guardar archivo Ctrl+ S

Guardar como May. + Ctrl + S

Salir de Robotino® View Ctrl+ Q

Deshacer Ctrl+2

Rehacer Ctrl+Y o May. + Ctrl + Z
Eliminar seleccion Supr

Cortar seleccion Ctrl+ X

Copiar seleccion Ctrl+ C

Pegar seleccion Ctrl+V

Mover objeto arriba

Mover objeto abajo

Mover objeto a izquierda

Mover objeto a derecha

Mover vista arriba
Ctrl +

Mover vista abajo Ctrl s
Mover vista a izquierda Ctrl s
Mover vista a derecha Ctrls B2
Borrar seleccién Esc
Seleccionar todo Ctrl+ A
Reducir vista F3
Ampliar vista May. + F3
Ampliar rejilla F4
Reducir rejilla May. + F4

Alternar visibilidad de la libreria de bloques de funcién |Ctrl+ L

Alternar mostrar valores de los conectores en los|Ctrl+ D
bloques de funcién

Alternar mostrar las descripciones de los conectores en|Ctrl + T
los bloques de funcién
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3.10

3.11

3.12

20

Conversion de tipos

Tipos deconversion implicitaDescripcion

datos para

int float, bool La conversidn a bool sera cierta si el valor no es 0.

float int, bool La conversion a bool sera cierta si el valor no es 0.

bool int, float Verdadero (true) produce un 1, falso (false) produce un 0.

pose ruta Una pose es convertida en una ruta con longitud 1.

ruta pose El resultado de la conversién de una ruta a una pose es la

primera pose de la ruta. Si la ruta estad vacia, la conversion
produce una pose no valida.

float float array Un ndmero real en coma flotante es convertido a una matriz de
ndmeros reales con una longitud de 1.

Actualizaciones

Robotino View dispone de la opcidn de actualizacién online. Para verificar la disponibilidad de una nueva
version de software, seleccione "Comprobar actualizaciones" en el mend "Extras". Esta verificacion se
realiza también automaticamente cada vez que se lanza la aplicacién. Si hay disponible una nueva
versién, puede descargarse e instalarse automéaticamente.

El comportamiento de las opciones de actualizacion puede configurarse en el mend (“Extras”... »
"Preferencias..."). Si s6lo puede accederse a Internet a través de un proxy, aqui pueden introducirse la
direccién del servidor, puerto, nombre de usuario y contrasefia. Pero en redes de empresa, el uso de los
ajustes de Internet Explorer suele ser la forma méas sencilla.

Cargar proyectos a Robotino y ejecutarlos.

A partir de Robotino View version 2.1.0 y Robotino flash card 2.0 es posible cargar proyectos a Robotino a
través de FTP y ejecutarlos directamente desde Robotino View. Esta funcién es accesible a través de:
Robotino » Cargar proyecto.

La primera vez que se llama al didlogo de carga, la primera direccién IP del dispositivo Robotino sera
introducida en el campo de entrada "Direccién IP del Robotino". Si no hay un dispositivo Robotino en el
proyecto actual, el campo de entrada permanece vacio.

Cuando se abre el didlogo, la vista del directorio en Robotino serd actualizada. La ejecucién de la accién

se indica con una animacién. La actualizacién de la vista también puede invocarse con el boton &,
Pueden hallarse mas detalles sobre la exploracion de la estructura del directorio de Robotino en la
seccién Explorar Robotino[211.

El boton L= se utiliza para cargar el proyecto actual en el directorio visualizado actualmente. Mas
detalles sobre la carga y ejecucion de proyectos pueden hallarse en la seccién Cargary ejecutarf22),
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Utilizacion de Robotino® View

Explorar Robotino

A partir de la versién 2.0 de Robotino flash card, un servidor Telnet y FTP estan instalados en el sistema
Linux Ubuntu. FTP se utiliza para visualizar los archivos del Robotino y para cargar proyectos.

@ No nombrado* - ROBOTING & View 2.3.4 9 [=1E)

Archivo  Edicion  Simulacion  Robotino Vista  Extras  Wentana  Awuda

Eﬂ D b iy 11 = |1?2.25.1.1 v FESTD

Direccidn IP del Roboting: |172.26.1.1] |

Provecto Cargar | Actualizar

Y E e

Mombre ‘Walor

Refrescando

8%y
-

Cancelar

¥ Mugva direccidn IP: 172.26.1.1

Tras el primer inicio de sesidn, se muestra el directorio /home/robotino. En este caso, hay los
subdirectorios "examples" y "programs" y el proyecto Robotino View "Unnamed" en el directorio actual.
Haciendo clic en uno de los directorios, la vista es actualizada y se muestra el contenido del directorio
seleccionado. Haciendo clic en un proyecto Robotino View, se inicia la ejecucién de este proyecto en
Robotino. Véase Cargar e'ecutar@%
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22

@ No nombrado* - ROBOTINO & View 2.3.4 (=13

Archivo  Edicion  Simulacion  Robotino Vista  Extras  Wentana  Awuda

.,5] D b iy 11 = |1?2.26.1.1 v FESTD

Direccidn IP del Reboting: [172.26.1.1 |

Provecto Cargar | Actualizar
BE e

B8 - Hombre Yalor

[ examples

(] programs
’“_‘ Unnamed.rvw2

% FTP: ftp://robotino:robotino@172,26.1. 1)
" Mueva direccidn IP; 172.26.1.1

El cliente FTP integrado en Robotino View utiliza el login de usuario "robotino" con la contrasena
"robotino". Con ello es posible iniciar sesion, por ejemplo con FileZilla, y crear subdirectorios o eliminar
proyectos cargados.

Cargary ejecutar

Antes de ejecutar un proyecto es recomendable verificar si la versién de Robotino View instalada en
Robotino es la méas reciente. La actualizacién del paquete Robotino se describe en la seccién Actualizar
paquetes del Robotino[23).

Haciendo clic en un proyecto Robotino View ‘2 en la vista del directorio, se invoca la ejecucion de este
proyecto en Robotino con el Robotino View Interpreter. Antes de que empiece la ejecucién del proyecto,
debe cargarse el intérprete. Este proceso toma algunos segundos. La ventana de registro (log) muestra el
estado actual.
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€ No nombrado* - ROBOTINO ® View 2.3.4 (=] k3]

archivo  Edicion  Simulacién  Robotino  Wista  Extras  Yentana  Avyuda

A0S E P [Dirs v FESTO

Direccion IP del Robotino: |1?2.26.1.1| |
Provecto Cargar | Actualizar

Mombre ‘alor

Execute Unnamed.ryw2

aeg
®

Cancelar

% Logged inu....

l! Telnet session started.......

% FTP success: List ftp://robotino:robotine@172.26.1.1
% Nueva direcddn IP: 172.26,1.1

Tras hacer clic en un proyecto Robotino View se establece una sesién Telnet con el nombre de usuario
"robotino" y la contrasefia "robotino". Inmediatamente después de aparecer el mensaje "Cargando
proyecto”, empieza su ejecucion. El proceso puede cancelarse en cualquier momento.

En la ventana, junto al indicador de progreso, se muestran los valores de las variables globales del
proyecto ejecutado en Robotino. La velocidad de actualizacion puede ser configurada en Extras »
Opciones... » Cargary ejecutar » Intervalo depuracién

Actualizar paquetes del Robotino

A partir de la versién 2.4.0 de Robotino View y la 2.0 de Robotino flash card, es posible actualizar los
paquetes de Linux instalados en Robotino desde el propio Robotino View. Esta funcién es accesible a
través de: Robotino » Actualizar software.

La primera vez que se llama al didlogo de actualizacién, la primera direccion IP del dispositivo Robotino
serd introducida en el campo de entrada "Direccion IP del Robotino". Si no hay un dispositivo Robotino en
el proyecto actual, el campo de entrada permanece vacio.
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Cuando se abre el dialogo, la informacién del paquete sera actualizada. Durante la actualizacién, toda la
aplicacién queda bloqueada. No obstante, la accién puede cancelarse facilmente.

La actualizacién puede forzarse mediante el simbolo 2,

Tras una actualizacién correcta, se muestran las versiones de los paquetes locales y los paquetes
instalados en Robotino. Los simbolos de estado tienen los siguientes significados:

A No hay informacién disponible o la versién instalada no esta actualizada.

Y E| paquete instalado en el Robotino estd actualizado

& Sans nom” - ROBOTINO & View 2.3.4

Archivo  Edicion  Simulacion  Robotino  Wista  Extras  Wentana  Avuda

j D B b oy 10 = |1?2.2s.1.1 v FESTO

Direccidn IP del Robatina: | 172.26.1,1 |

Proyecto Cargar Actualizar |

B o-e

Paguete Mombre de archivo Wersidn  Wersidninstalada | Estado
openrobotinel OpenRobotinol-1.814-Linux.deb 1.814 1814 L
openroboting? OpenRobotino2-1.813-Linux.deb 1813 1813 ¥
[] roboting-firnware roboting-firmware_1.0.5_i386.deb 1.0.5 iy &
robview? robview2-2.5.0-Linux.deb 2.5.0 224 A,

% FTP success: Get ftp://robotino:robotine @192.168.3.141/ packages/pkginfo_output
l! Telnet session closed.

%" Logged inuu

l! Telnet session started.....

% FTP success: Put ftp://robotino:robotino@192.168.3.141/ . packages/pkgtools.tar
%" FTP success: Mkdir ftp://robotino:robotine®192.168.3.141/ . packages

/i Update action cancel by user

% FTP success: Put ftp://robotino:robotino@192.168.3.141/ . packages/Packages.gz

El paquete "robotino-firmware" es especial. La rutina de actualizacién verifica si hay una tarjeta EA09 10
en el Robotino. Si se encuentra una tarjeta EA09 10, el ndmero de la versiép se toma directamente de la

tarjeta 10. Si no hay instalada una tarjeta EAQ9, se muestra el simbolo <% en lugar del nimero de la

version. Sin embargo, el estado del paquete es L 4 puesto que el paquete "robotino-firmware" no
necesita serinstalado.
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En la primera columna de la vista de la versién, pueden afadirse o quitarse paquetes del proceso de
actualizacion. De forma predeterminada, los paquetes "openrobotinol", "openrobotino2" y "robview2"
estan sefialados para actualizar.

En la pantalla superior, el paquete "robview" instalado en Robotino no esta actualizado. La versién local
es 2.5.0. En Robotino, esta instalada la antigua version 2.2.4. La instalacién del nuevo paquete se invoca

con el simbolo “¥. El didlogo de actualizacién muestra que la accién se esta realizando. En la ventana de
seguimiento puede verse el progreso. Cuando termina la instalacién, la vista de la version es actualizada.

Instalacion del Robotino firmware

El paquete "robotino-firmware" es especial. La rutina de actualizacién verifica si hay una tarjeta EA09 10
en el Robotino. Si se encuentra una tarjeta EA09 10, el nimero de la versién se toma directamente de la

tarjeta 10. Si no hay instalada una tarjeta EA09, se muestra el simbolo <*: en lugar del nimero de la

versién. Sin embargo, el estado del paquete es ¥ puesto que el paquete "robotino-firmware" no
necesita ser instalado.

Como sea que la actualizacién de firmware del Robotino por el paquete "robotino-firmware" es critico,
este paquete no sera actualizado de forma predeterminada. Solamente si se conoce la razén exacta para
una actualizacién, estos paquetes podran afnadirse al proceso de actualizacién. La instalacion del
firmware se describe en la seccidn Instalacién de Robotino firmware.

El firmware del microcontrolador (un NXP LPC 2378) en esta tarjeta |0, puede actualizarse desde la PC104
del Robotino. Este proceso es critico. Un fallo en la actualizacién del firmware produce los siguientes
efectos:

1. El Robotino no puede desconectarse presionando el botén On/Off.

2. Al presionar el botén On/Off el Robotino se enciende. Al soltar el botén, el Robotino se apaga
inmediatamente.

referente a 1) Sacando el puente de mando, el Robotino puede apagarse

referente a 2) El botén On/Off debe mantenerse presionado hasta que se realice otra actualizacion del
firmware con éxito.

Para actualizar solamente el firmware (o para repararlo), sélo debe seleccionarse el paquete "robotino-
firmware". A continuacién, la instalacién puede forzarse por medio del boton % "Forzar actualizacion”.
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26

Proyecko Cargar Actualizar
B e e

ﬂ- Forzar actualizacion |I:urE
[ | openrabatinal Openfobotino
[] | openrobaotinoz CpenRobokinoz
robatino-firmware | robokino-Firmwe:
[] | robviewz robviews-2.3,4

Interna

El proceso de actualizacién estd basado en una combinacién de Telnet, FTP y comandos Linux
concernientes a apt.

Primero se copia el archivo pkgtools.tar del directorio install_folder\packages en /home/robotino/.
packages. A través de Telnet, el archivo es desempaquetado. El script pkginfo.sh proporciona informacion
sobre los paquetes instalados..

Los paquetes a instalar son copiados a través de FPT de install_folder\packages a /home/robotino/.
packages. Adicionalmente se copia el archivo Packages.gz. Contiene informaciones sobre el paquete.

Inicialmente, el script pkginstall.sh modifica /etc/apt/sources.list y entra el directorio /home/robotino/.
packages como paquete fuente solamente. Luego se utiliza apt-get para instalar los paquetes.

pkgremove.sh fuerza la eliminacién de los paquetes.

startOpenRobotinol.sh se invoca para reinicar Robotino deamons.

Ejemplos
Programas de control

En este capitulo se realiza un programa de control sencillo con ramales alternativos.
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Ejemplos

Este ejercicio muestra cdmo se crea un programa de control con ramales alternativos. El programa
completo se halla en el archivo: examples/sfc/tutorial2.rvw?2.

El programa de control completo tiene el aspecto que muestra la figura 1.

Init
T true
Stepl
Skepl
T a==10 T a== T a==
Step2 Step3 Step4
Skepz Skeps Skepd
“[Ctimer == 10 T timer == 10 T timer == 10
Step5
Skeps
I~ stepSiCou... T b =0t
TERMIMATE
Skepl

Fig. 1: el programa de control completo

En el Step1, el valor de a cambia. Asf, en cada ciclo del programa se ejecutara uno de los pasos Step2,
Step3 y Step4. Step5 compara el resultado producido por los pasos anteriores. Tras la 62 ejecucion de
Step5, el programa se detiene. De lo contrario continua con Step1.

Crear un nuevo proyecto
Crear un nuevo proyecto seleccionando
e Archivo Nuevo

e presionando Ctrl + N

¢ seleccionando el simbolo para crear un nuevo proyecto en la barra de herramientas d
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El programa principal contiene los pasos Init y Step1.

Init

T true

Stepl
Stepl

T false

_|>

Init

Crear las variables globales

Primero crear las siguientes Variables globales[ 15}

® timer

L

b

® step2count
¢ step3count
® step4count

® step5count

Asignar el valorinicial -1 a "a". Mantener el valor inicial de 0 para todas las demas variables.

Programa Step1

En este subprograma, la variable global "a" es incrementada en 1. Para asegurar que el valor de "a" se
halla siempre entre 0y 2, "a" sera calculada con Médulo 3 y reescrita en "a". El valor de "b" se dejara
en 0.

a + _.n=/o .

Addition Madulo .
1,0 =
3 2| —
ainc
amnax

00 [m——a T
o)
binit
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Crear los pasos Step2, Step3 y Step4

Ahora los pasos se crearan uno junto a otro en ramales alternativos. Para ello, seleccione la condicién de
transicion debajo de Step1 con un doble clic.

Puede ver que la condicion de transicion seleccionada muestra una linea de trazos a su alrededor.

Ahora haga clic en el simbolo para afiadir un ramal alternativo a la derecha. @,

Init
T true
Stepl
Stepl
T_false 'F false

>

Inik
Siga ampliando el ramal que acaba de crear, seleccionando la condicién de transicion de la derecha y

seleccionando del simbolo ﬁ—p "Ramal alternativo derecho" de nuevo.

Init
T true
Stepl
Stepl
T _fal== 'F [alze 4‘ false
Inik

Ahora cree tres Pasos (Steps) en estos tres ramales alternativos y ndmbrelos como Step2, Step3 y Step4.
Para ello, seleccione la condicién de introduccién de un ramal y haga clic en el simbolo "Insertar paso

después” Tl . Luego asigne un subprograma del mismo nombre a cada paso. Para ello, haga doble clic
en el paso e introduzca el nombre del subprograma en la siguiente caja de didlogo. Alternativamente,
puede crear un nuevo subprograma con el botén de la barra de herramientas "Crear nuevo

subprograma"”. [ y asignarlo al Paso (Step).
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30

[~ true

Stepl
Stepl

- False

I~ False

T False

Step2
Stepz

Step3
Skeps

Stepd
Skepd

[ Falze

[_falze

T False

_|>

Init

Las condiciones de entrada y salida de los tres ramales alternativos son falsas (false) por el momento.
Cambie las condiciones de entrada a: a == 0,a == 1y a == 2. Utilice timer == 10 como condicién de
salida para todos los ramales. Finalmente, cambie el destino del salto final de Init a Step1.

Init
T true
Stepl
Stepl
T a==10 T a==1 T a==
Step2 Step3 Step4
Stepz Skepa Skepd
E_timer == 10 T timer == 10 1 timer == 10

_|>

Skepl

Si ahora inicia el programa principal, el programa se detendra en Step2, puesto que "a" es 0 durante el

primer ciclo y la variable global "timer" no se ha alterado.

Programas Step2, Step3 y Step4

Los subprogramas asignados a los pasos Step2 a Step4 estan vacios por el momento. El subprograma
Step2 se muestra a continuacion.
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AL - - -
Puls [ | u
Counker Up (13 kimer
, . = 3
10,0 = 0= — -+ I—I.
Constant (1) Equality (1) Addikion (1)

skepzCount

-
skepz2Counk

Cada 200 ms, el Generador de forma de onda arbitraria crea un pulso de 100 ms de ancho y una altura de
1. Los ajustes para el Generador de forma de onda arbitraria se muestran debajo.

Zuskonm Skate

amplitude; kime scale:

[ sine ][ cosine ][ kriangle ][ square

Es decir, cada 200 ms hay un flanco ascendente de 0 a 1. Con cada flanco ascendente, el contador
incrementa su valoren 1. Tras 2 s, el valor sera 10. Cuando el valor del contador sea 10, el resultado de la
comparacion de la constante y el valor del contador se afadira al valor actual de step2Count. Mientras el
resultado de la comparacion sea falso, se anade 0. Cuando el resultado de la comparacion sea true, se
afiade 1. Al final de cada paso de calculo del subprograma, se evalia la condicion de transicién bajo el
paso del programa principal. Cuando la variable global "timer" tiene el valor 10, se abandona el
subprograma.

Los subprogramas Step3 y Step4 se construyen de forma equivalente. Seleccione todo en Step2 (Ctrl+A),
Copie y Pegue en Step3 y Step4. La Unica diferencia consiste en el hecho que se leen y escriben
respectivamente step3county step4count.
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Una vez iniciado el programa principal, Step2, Step3 y Step4 se ejecutaran ciclicamente durante 2 s cada
uno.

Crear el programa Step5

Para ahadir un nuevo paso tras el ramal alternativo, seleccione el salto final y haga clic en el simbolo para

afiadir un paso antes. I?T. Ahora cree un subprograma denominado Step5 y asignelo al Step5 acabado
de crear. Cambie la condicién de transicion debajo de Step5 a: b>0 && timer == 10.

Init
T true
Stepl
Stepl
T a==10 T a==1 T a==
Step2 Step3 Step4
Stepz Skepa Skepd
E_timer == 10 T timer == 10 1 timer == 10
Skep5
Skeps
T b=0&t..,
Skepl

El subprograma Step5 es similar a Step2 ... Step4. Copie Step2 a Step5 y cambie step2count por
step5count. Tras establecer las variables globales "timer" y "step5count” también se realiza una
verificacién de si se cumple la condicién step2count »= step3count >= step4count. Si es éste el caso, la
variable global "b" se pone en 1. De lo contrario "b" es 0. La condicién siempre debe serverdadera (true)
durante la correcta ejecucién del programa, puesto que Step2, Step3 y Step4 se ejecutan uno tras otro ya
que Steplincrementa "a" en 1 a cada ciclo.
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B F! = -
Puls [ | |
Counter Up (13 (2} Lirmer
o — =
10,0 |2/ —— = —ftEe—a
Equality (17 Addition (13 stepSCount
E
skepSCount

C I— I S
step2Count Greater equal (1) _.=
Eye——=)
I } — AND (1) b
step3Count Greater equal (2)
(—
stepdCount

Si ahora se inicia el programa principal, Step5 permanece activo durante 2 s si "b" es mayor de 0.

Crear la terminacion del programa y saltar al Step1.

Ahora el programa deberia finalizar cuando el valor de "step5count” haya alcanzado 6. Para ello, inserte
un ramal alternativo debajo de Step5. Seleccione la condicién de transicién debajo de Step5 y haga clic

en el simbolo para insertar un ramal alternativo a la izquierda. ﬂl Seleccione la nueva condicién de

transicion del ramal (por el momento es false) y haga clic en el simbolo para crear un nuevo salto. Jfbl.
Cambie la condicion de transicion a step5count == 6 y seleccione TERMINATE como nuevo destino de
salto.

El programa principal tiene ahora el aspecto que se mostré al principio.

Por cierto, el ramal alternativo que contiene el salto a TERMINATE debe hallarse a la izquierda del ramal
con la condicién b>0 && timer == 10, puesto que las condiciones iniciales de los ramales alternativos se
evallan de izquierda a derecha. En los primeros 6 ciclos, no se cumple la condicién step5count == 6. Por
ello se evalda la condicién del segundo ramal.

Ahora la ejecucion del programa principal dura 24 s.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG 33



Ejemplos

4.2 Logica

En este apartado, se realizan los conocidos circuitos eléctricos por medio de funciones légicas.

421  Multiplexor

fals2
s0 B T—
MOT (1)
s1 C 0L |
NOT (2) P
= &8 =
— 3
sl sU a =
e0 & A1)
oo el MOT {3) ?
Lo e 3 -
L1 e | B AND (23 _-:’1 -
el = -
o= ] m— —i
= MOT (4) & = OR (1)
oz D (3
-
= 88 =
=

3

o

4.2.2  FlipFlop

e v JHEER 8 © ey [o]

MAND (1)

e~ 8 8w g

MAMD (2]
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Libreria de blogues de funcién

Libreria de bloques de funcion

Los programas de control creados con Robotino® View, consisten en bloques de funcién enlazados.

Estos de hallan en la Libreria de bloques de funcién[ 9% y pueden insertarse en un subprograma
arrastrandolos y soltandolos (Drag&Drop).

Los bloques de funcién estan asignados a diferentes categorias. Haciendo doble clic en el nombre de una
categoria con el botén izquierdo del raton,
se despliega la capeta de la categoria. Hay disponibles las siguientes categorias:

Nombre Descripcion
Logical 35 Los componentes son reconocidos a partir de médulos l6gicos electrénicos
Matematicas|ss Operaciones matematicas simples

Calculo[7M vectorial[ 71 Analisis utilizando vectores de dos dimensiones

Visualizador[791 Osciloscopio grafico y visualizador de vectores de dos dimensiones
Procesamiento _de|Funciones basicas de procesamiento de imagenes

imagenes 821

Generador[ o) Generacion de sefiales

Filtro[ 99" Suavizado de sefales

Navegacién[ 99} Accionamiento de Robots méviles

Dispositivos de entradaf118 |Bloques de funcién para la interaccién del usuario con el programa de
control

Intercambio de datosh23 |Intercambio de datos con programas externos

Mis bloques de funciénfi78) |Tutoriales para el desarrollo de blogues de funcién propios.

Logica

La categoria de Ldégica contiene componentes que son reconocidos como médulos o funciones logicas
electrénicas.

Contador incremental

entrada (hoo B
[alor inicial finf1 | M M [Zzlda finf] |
[ Festaurar (boaf] | Il

El contador cuenta el niimero de eventos en su conector de Entrada
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Entradas |Tipo Predet Descripcion
ermin
ado
Entrada bool |false |Entrada de conteo. El valor de conteo es incrementado si la entrada cambia
de falso (false) a verdadero (true).
Valor inicial |int32 |0 El conteo empieza con el valor aplicado aqui al iniciarse el subprograma o
después que la entrada Reset haya sido true.
Reset bool |false |Elcontador es restaurado a su valor inicial si esta entrada es true.
Salidas
Salida int32 Valor de conteo
5.1.1.1 Dialogo
Contador incremental (1) [x]

Contador incremental = i

Contar en flanco ascendente

[ Contar en flanco descendente

Contar en flanco|Incrementa el contador en 1 si la entrada en el momento t es falsa (false) y en
ascendente el momento t+1 es verdadera (true).

Contar en flanco|Incrementa el contador en 1 si la entrada en el momento t es verdadera (true) y
descendente en el momento t+1 es falsa (false).
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5.1.1.2 Ejemplo

ML =
[ | |
Forma de onda arbitraria (1) [ ]
orma de onda arbitraria {1} X
Forma de onda arbitraria M.

. |
Contador incremental = |

Contar en flanco ascendente

[] contar en Flanco descendente

L1030 s

-y

-0.9511

0

Graficos Tabla
Amplitud; IEI Base de tiempo: | 1000 ms &

[ Seno ] [ Coseno ] [ Triangulo ][Recténgulo

El "Generador de forma de onda arbitraria[951" genera una forma de onda senoidal con amplitud 2 y
frecuencia de 1Hz. La salida del generador es del tipo real (float). Los valores menores o iguales a 0 son
convertidos a falso (false). Los valores mayores de O son convertidos a verdadero (true) (véase
conversién de tiposl?(ﬁ). El contador cuenta sobre el flanco ascendente, es decir, cuando la entrada
cambia de falso (false) a verdadero (true). Esto sucede exactamente una vez por segundo al principio de
la onda senoidal. Por ello el valor del contador representa el tiempo en segundos desde el inicio del
subprograma.

El siguiente ejemplo muestra como utilizar la entrada de valor inicial para contar en los limites de un
subprograma. El programa principal ejecuta Stepl y Step2 secuencialmente. Una vez finalizado Step2,
volvemos a empezar con Step1.

Programa principal
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Init
T true
Stepl
Stepl
T timer =9
Step2
Step2
T timer =9
Stepl
Step1
AL - —
= ll""""""'lliﬂli
[ |
T count
=

counk

AL l

Lirner

El contador escribe su resultado en la variable global "count". Tras el reinicio de Step1 la variable global
"count" se utiliza como valor inicial para el Contador. Step1 esta activo hasta que el segundo "Generador
de forma de onda arbitraria[951" genera un valor mayor de 9. Esto sucede transcurridos 10s.

Step2

38
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AL ml
Farma de onda arbitraria (1) timer

orma de onda arbitraria (1) [x]

Forma de onda arbitraria E.

0 1a

GHAficos Tabla
Armnplitud; Base de tiempo: | 1000 ms &

[ Seno ] [ Coseno ] [ Triangulo ] [Recténguln

Step2 esta también 10s activo.

5.1.2 Contador decremental

Libreria de bloques de funcién

El contador decremental es similar al Contador incremental3s). La tnica diferencia es que el valor es

decrementado en 1 si se produce un evento de conteo.

5.1.2.1 Dialogo

Véase dialogo de Contador incrementall 361

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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5.1.3

5.1.3.1

40

Multiplexor

Senal de contral (ink]

[ Sehal de contral {int)

[CEntrada 0 [Aaat)

Entrada 0 (Hoat]

nglnmmmml

[CEntrada 1 (Anaf)

Entrada 1 (Hoat]

|

|

[CEntrada z (Hoat]
[Entrads = (Hoan
|

|

|

|

Entrada 4 (Hoat]
Entrada & (Hoat]
Entrada & [Hoat]
Entrada 7 (Hoat]

EEEEEEEEE
4
:
é

El Multiplexor conecta una salida con una entrada seleccionable.

Entradas |Tipo

Sefal de|int

control

Entrada0  float

Entrada9 [float

Salidas

Salida float

Didlogo
Multiplexor

Mimero de entradas: |2

Predet Descripcion

ermin

ado

0 Determina la entrada que se hallara conectada con la salida. Si la sefial de
control es menor de 0 0 mayor o igual que el nimero de entradas, la salida se
pone a 0.

0 Elvalor de la entrada 0 es copiado en la salida si la sefnal de control es 0

0 Elvalor de la entrada 9 es copiado en la salida si la sefial de controles 9
El valor de una entrada, o 0 si la sefial de control es inferior a 0 o mayor o
igual al ndmero de entradas.

&

4
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5.1.3.2 Ejemplo

a =
Constant (1)

Constant (2)

0,60 = i

Constant (3) 3_ =

0,50 = :
} Multiplexer (1) Demultiplexer (1)

Constant (4)

Constant (5)

Constant (&)

2,50 = i

Constant (7)

véase también Ejemplosh LégicabMultiplexorlEﬁ

5.1.4 Desmultiplexor

Salida 0 (Hoat]
Salida 1 [Hoat]

[Sefial de control ot | [l _E B [(Ealida i Hoar |
H ER

|_Entrada (Hoat] | Calida 2 [Hoat]
[Salida 2 (Aeat)

[Sefial de_contral fint [Salida & (Auat)

[ Entrada (Aoat] | [Salida & [Haaf]

Salida & [Hoat]
Salida 7 (Hoat)
[Salida & [Aeat)
[Salida 9 [Auat)

oo
i |
EEEEEEEEEE

El desmultiplexor conecta una entrada con una salida seleccionable.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion

ermin
ado
Senal dejint |0 Determina la salida que se hallara conectada con la entrada. Si la sefial de
control control es menor de 0 o mayor o igual que el nimero de salidas, todas las
salidas se ponen en 0.
Entrada float |0 Valor que se aplicara a la salida determinada por la sefial de control.
Salidas
Salida 0 float Valor de la entrada si la sefnal de control es 0, de lo contrario O.
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Salida 9 float Valor de la entrada si la senal de control es 9, de lo contrario 0.

5.1.4.1 Dialogo

i N
Desmultiplexor ._E.

Mimera de salidas: |2 i |

5.1.42 Ejemplo

EEEEEEEEEE

5.1.5 AND

[ Entrada 1 (boall |l Entrada 1 (boal

] & M [ hoofi[ Entrada 2 (boo

Entrada 3 [bool —
Entrada ¢ (boal &
Entrada & (Boal

Entrada b (Bool
Entrada 7 (Boal
Entrada & (Boal

[ Entrada 2 (ool

g
4
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Entradas |Tipo

Libreria de blogues de funcién

ue AND es verdadera (true) sélo si todas las entradas son verdaderas (true). Véase
conversidn de tiposl201como los nimeros se convierten a valores booleanos (bool).

Predet/Descripcion
ermin

ado
Entrada1 |bool [true
Entrada 8 |bool [true
Salidas
Q bool ver tabla inferior
Entradas
4 5 Q
0 0 0 0
0
0
0
1 0
1 0
1 0
1 0
1 0
1 0
1 0
1 0
1 1 0
1 1 0
1 1 0
1 1 0
1 0
1 1 1 1 1 1 1
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5.1.5.1

5.1.5.2

5.1.6

44

Dialogo

E _x)

mimero de entradas | &

4

Ejemplo

AND FL
—_— Entrada 1 (Bool
[ Entrada L (bocli |l Entrada 2 (bodl
[Entrada 2 (bocll | [l &T u Entrada 2 [bog]
Entrada 4 [bool
Entrada & (Boal
Entrada & (Bool
Entrada F (Bool
Entrada & (Boal

EEREEEEE
2|
g
d

La salida Q del bloque AND FL (control por flancos) sé6lo se halla en 1 si todas las entradas son verdaderas
(true) y si por lo menos una entrada era falsa (false) durante el ciclo anterior. Genera un pulso de un ciclo
de duracién. Véase conversion de tipos[201 cémo los nimeros se convierten a valores booleanos (bool).

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado

Entrada1 |bool |true

Entrada 8 |bool |true

Salidas

o

bool véase diagrama de tiempos

Diagrama de tiempos para el bloque AND FL de control por flancos y cuatro entradas.
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Q

Step 1 21 3

5.1.6.1 Dialogo

Mimero de entradas -

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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5.1.6.2 Ejemplo

= o P i

{0.367661,1)

LI1000 s

a 00000
0 1
Graficos _,l“l._ Tabla [

frnplitud: Base de tiempo:

Seno ][ Coseno ][ Triangulo ][Recténguluﬂ

Cuando la salida del generador cambia de 0 a 1, la salida del bloque AND FL es verdadera (true) durante
un ciclo.

5.1.7 NAND

— Entrada 1 [bool
B Entrada 2 [boo
i o Ol P e
Entrada ¢ (boal
Entrada & (Boal
Entrada & (Bool
Entrada 7 [bool
Entrada & [bool

ol [ Thool]

La salida de un blo’g_uﬁe NAND es falsa (false) sélo si todas las entradas son verdaderas (true). Véase
conversién de tiposl201cdmo los nlimeros se convierten a valores booleanos (bool).

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado

Entrada1l bool |true

Entrada8 bool |true
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Salidas
Q bool ver tabla inferior
Entradas
1 2 4 5 Q
0 0 0 1
1
1
1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1
1 1 1 1 1 1 0

5.1.7.1 Dialogo

Mumero de entradas | &

4

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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5.1.7.2

5.1.8

48

Ejemplo

véase Ejemplo»LégicaPFlipFlop[a4)

NAND_FL

[ Eritrads 1 (Bocll |
[Ertrada 2 (booll |

&l'. Entrada & (bool

Entrada 1 (bool

Entrada 3 (bool
Entrada 4 (bool
Entrada & [bool
Entrada & (bool
Entrada 7 (bool
Entrada 8 (bool

& 9M [Tk

La salida Q del bloque NAND FL (con control por flancos) sélo se halla en 1 si por lo menos una entrada es
falsa y si todas las entradas fueron verdaderas (true) durante el ciclo anterior. Genera un pulso de un
ciclo de duracién. Véase conversion de tipos[201 c6mo los nimeros se convierten a valores booleanos

(bool).

Entradas |Tipo

Entrada1l bool

Entrada8 |bool

Salidas
Q bool

Predet Descripcion

ermin
ado

true

true

véase diagrama de tiempos

Diagrama de tiempos para el bloque NAND FL con control de flancos y cuatro entradas.
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Q -
sep [ 1121314151617 1819110

5.1.8.1 Dialogo

i

4

Mimero de entradas |3

519 OR

— Entrada 1 [boa
[ Entrada 1 (b
=E B [Z bocl)] Entrada 7 (hool
Entrada 3 (bool
Entrada 4 (Boal
Entrada & (Boal E‘I [ (ool |
Entrada & (Bool
Entrada 7 [bool
Entrada & [bool

La salida de la funcién OR sdlo es verdadera (true) si por lo menos una entrada es verdadera (true). Véase
conversion de tipos[207 c6mo los ndmeros se convierten a valores booleanos (bool).

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado

Entrada1l bool |false
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5.1.9.1

50

Entrada8 bool |false

Salidas
Q bool ver tabla inferior
Entradas
1 2 4 5 Q
0 0 0 0
1
1
1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1
1 1 1 1 1 1 1
Dialogo
|
Mumero de entradas | & o
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5.1.9.2 Ejemplo

5.1.10 XOR

[ Entrads T (oooll 1M ] gy ]

[Ertrada 2 ool |l

Libreria de blogues de funcién

La salida de una funcién XOR es verdadera (true) si las entradas tienen valores diferentes. Véase
conversién de tipos|201cdmo los nlimeros se convierten a valores booleanos (bool).

Entradas |Tipo

Predet Descripcion
ermin

ado

Entradal |bool [false

Entrada2 |bool [false

Salidas

Q bool ver tabla inferior

Entradas

1 2 Q
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 0

5.1.10.1 Ejemplo

© Festo Didactic GmbH & Co. KG

51



Libreria de blogues de funcién

5.1.11

5.1.11.1

5.1.12

52

NOT

[(Entrada (booli | 1T-BNZ (Booli |

La salida de una funcién NOT es verdadera (true) si la entrada es falsa (false). Véase conversion de tipos

201c6mo los ndmeros se convierten a valores booleanos (bool).

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin

ado

Entrada bool |false

ver tabla inferior

Salidas
Q bool
Entradas
1 Q
0 1
1 0
Ejemplo

false | False |

alse

true

P

El ejemplo muestra el uso del blogue de funcién NOT. Los valores de entrada y salida no se muestran
junto a sus conectores de entrada o salida. Esto tiene la ventaja de que la funcién NOT ocupa muy poco
espacio y la visualizacion de su estado no se solapa con los datos mostrados por los bloques de funcién

adyacentes.

NOR

[ Entrada 1 (booll | - =
[Entrada 2 booli | =

Entrad

al

au]x)

Entrad
L=

ad

aJu]x)

Entrad

a3

aJu]x)

Entrad

EE]

a]u]x)

Entrad

ab

D0 0

Entrad

a b

D0 0

Entrad

arf

aaju]

Entrad

FE

D00

L]
%
—
%

La salida Q de una funcion NOR es verdadera (true) si todas las entradas son falsas (false). Véase
conversion de tipos[201c6mo los ndmeros se convierten a valores booleanos (bool).
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Predet Descripcion
ermin
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ado
Entradal |bool [false
Entrada8 |bool [false
Salidas
Q bool ver tabla inferior
Entradas
4 5 Q
0 0 0 0 1
0
0
0
1 0
1 0
1 0
1 0
1 0
1 0
1 0
1 0
1 1 0
1 1 0
1 1 0
1 1 0
1 0
1 1 1 1 1 1 0

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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5.1.12.1 Dialogo

Mimero de entradas |2

4

5.1.12.2 Ejemplo

5.1.13 Relé de enclavamiento

54

S (boo
R (boo Eres j
Par (boo

La salida Q es activada por

la entrada S. La entrada R desactiva la salida Q. Véase conversion de tipos[20

coémo los ndmeros se convierten a valores booleanos (bool).

Entradas |Tipo Predet
ermin
ado

) bool |false

R bool |false

Par bool [false

Salidas
Q bool

Descripcion

Si S es verdadera (true), Q se pone en verdadera (true).

SiR es verdadera (true) Q se pone en falsa (false). R es prioritaria sobre S.
Remanencia:

false: Sin remanencia

true: El estado actual del relé es mantenido en una memoria remanente
(independientemente del estado de S o R).

Q es puesta en verdadera (true) por S y se mantiene en true (aunque S se
ponga en false) hasta que R se pone en true.
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Diagrama de tiempos

5.1.14 Elemento de muestreoy retencion

[ |
iszivs (ool ] .S-&l"'. [Salida (Hoat) |

Si Muestra se halla en falso (false), la Salida mantiene su valor actual. Véase conversion de tipos| 20
como los nlimeros se convierten a valores booleanos (bool).

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado

Entrada float |0 Sefnal de entrada

Muestra bool |false |Si es verdadera (true) la Salida asume el valor de la Entrada. Si es falsa
(false), el valor actual de la salida se "congela".

Salidas

Salida float |0 Valor de la Entrada cuando Muestra pasa de false a true.

5.2 Matematicas

Esta categoria contiene operaciones matematicas simples.

5.2.1  Operaciones aritméticas
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5.2.1.1 Moddulo

S ) MO/
[Dheisor ) ] i /O M [Este (] |

En matematicas, la aritmética modular (en ocasiones denominada "aritmética del reloj") es un sistema
aritmético para nlmeros enteros, en la que los nimeros "dan la vuelta" tras alcanzar cierto valor llamado
"Médulo”. La aritmética modular fue introducida en 1801 por Carl Friedrich Gauss en su libro
Disquisitiones Arithmeticae. (Fuente: http://es.wikipedia.org/wiki/Aritmetica_modular)

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado

Dividendo |int 0

Divisor int 1
Salidas
Resto int Dividendo mod Divisor

5.2.1.2 Divisién

[ Cividendo (Hoat] |l _= i i
[ Criviser (Aoat | = B [ Sociente (Hoat] |

Calcula el cociente a partir del dividendo y del divisor. Véase http://es.wikipedia.org/wiki/Divisién

(matematica).

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado

Dividendo [float |0

Divisor float |1
Salidas
Cociente float El dividendo dividido por el divisor

Si el dividendo es diferente de 0 y el divisor es igual a 0, la simulaciéon se detiene con el siguiente
mensaje de error.
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Q 3832 2009-Jan-16 10:23:08, 125000 ; Error: Simulation plugin Failed with the Following

error: Division by zero!

o |

5.2.1.3 Multiplicacion

. Factor 1 (Hoat)
Factor 1 (Hoat) | [l =
Factor 2 (Aoat) |l x B [Producto (Aoafl | [ Factor 2 (Hoatl

Factor 3 (Hoaf]
Factar 4 [Hoat]
Factar & [Hoat]
Factor & (Hoat]
Factor 7 [(Hoat)
Factar 3 [Hoat]
Factar 9 (Hoat]
Factor 10 (Hoat

W [Producto (floar]

EEEEEEREEE
X |

El blogue de funcién Multiplicacién, multiplica nimeros de coma flotante (float). Ver también http://es.
wikipedia.org/wiki/Multiplicacién.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado

Factor 1 float |1

Factor 10 [float |1

Salidas

Producto float “Factor1" * "Factor2" * ...* "Factor 10"
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5.2.1.3.1

5.2.1.4

58

Dialogo
Multiplicacion (1) [x]

| |

| |

| |

=

Multiplicacion pXH

| |

| |

| |

[ |

Mimero de entradas: | 10 &
Resta
iruznds oz ] M [ Minsendo oz ]
[Eustraends 1 (oat, |0 — B [Ciferencia (Aoak Sustraendo 1 (Acatl |l
Sustraendo 2 (Aoatl | [l
Sustraendo = (Aoat | [l
Sustraendo < (Aoat) | [l
Sustraendo & (Aoatl | [l == [ [Diferencia (Aoat) |

Sustraendo b (Aoatl | [l
Sustraendo 7 (Hoat | [l
Sustraendo 2 (Aoat) |l
Sustraendo 9 (Aoatl | [l
[CSustraendo 10 (Aoat] |

El bloque de funcién Resta, calcula la diferencia entre un minuendo y hasta 10 sustraendos. Ver también
http://es.wikipedia.org/wiki/Resta.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado
Minuendo [float |0
Sustraendo [float |0
1
Sustraendo [float |0
10
Salidas
Diferencia [float Minuendo - "Sustraendo 1" - "Sustraendo 2" - ... - "Sustraendo 10"
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5.2.1.4.1 Dialogo

Resta {1} [x]
| |
| |
||
m__
| |
Resta H—H
| |
| |
| |
| |
[ |
Mimero de sustraendos: |10 =

5.2.15 Suma

—_ Surnando 1 (Aoat)
n 5 2 [Hoat
ot fosr] m + W Sm e s es
Surnando 4 [Haoat)
Surnando & (Aoat)
Surnando & [Haeat)
Surnando 7 [Haoat)
Surnando 2 [Aoat)
Surnando 9 (Aoat)
[Surnande 10 [Hoat]

EEEEEERERE
+|
N
:

Elbloque de funcién Suma, suma hasta 10 sumandos. Ver también http://es.wikipedia.org/wiki/Suma.

Entradas |Tipo Predet Descripcion
ermin
ado

Sumando 1 [float |0

Sumando [float |0
10

Salidas

Suma float "Sumando 1" + "Sumando 2" + ...+ "Sumando 10"
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5.2.1.5.1 Dialogo

Ed

Suma (1)

Suma

ENEEEENEEE
+]

mimero de entradas; _

5.2.2  Operaciones de comparacion

5.2.2.1 Diferente

(Exiads (ol M o gy (i o)
[Enirada 2 (Foat) | 7= M [Salida (ool ]

La salida es verdadera (true) si el valor absoluto de Entradal - Entrada2 es mayor o igual a epsilon, con
epsilon = 0.0000002384185792

Entradas |Tipo Predet Descripcion
ermin
ado

Entrada1l float |0
Entrada2 [float |0

Salidas
Salida bool fabs(Entradal - Entrada2 ) »>= epsilon

5222 lgual
[Erreds T | —
[ Entrads 2 (Host) | — ' (=2l eoll]

La salida es verdadera (true) si el valor absoluto de Entradal - Entrada2 es inferior a epsilon, con epsilon
=0.0000002384185792
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Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado

Entrada1 [float |0
Entrada 2 (float |0

Salidas
Salida bool fabs(Entrada1l - Entrada2 ) < epsilon

5.2.2.3 Menor o igual

[Erirada Tea | (e
e e s 1 (S ol

La salida es verdadera (true) si la Entradal es menor o igual que la Entrada2.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado

Entrada1l float |0
Entrada2 float |0

Salidas

Salida bool "Entradal" menor o igual que "Entrada2"

5.2.2.4 Menor

[Erirada TTes | Sl
CErniads s (oar | " N (52l focll |

La salida es verdadera (true) si la Entradal es menor que la Entrada2.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado

Entrada1l float |0
Entrada2 float |0

Salidas

Salida bool "Entradal" menor que "Entrada2"
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5.2.2.5 Mayor o igual

[Erads 1o | (e T
e 2 I (S el

La salida es verdadera (true) si la Entradal es mayor o igual que la Entrada2.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado

Entrada1l float |0
Entrada2 float |0

Salidas
Salida bool "Entradal" mayor o igual que "Entrada2"

5.2.2.6 Mayor

Errrada e Hewr ] i = N (S (ool

La salida es verdadera (true) si la Entradal es mayor que la Entrada2.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado

Entrada1l float |0
Entrada2 float |0

Salidas
Salida bool "Entradal" mayor que "Entrada2"

5.2.3 Funciones

5.2.3.1 Valor absoluto

Entrada (foat) | G| (52l st |

Da el valor absoluto de una entrada
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Entradas |Tipo Predet Descripcion
ermin
ado

Entrada float |0

Salidas
Salida float abs(Entrada)

5.2.3.2 Funcion de transferencia

l?'_gl

Con la funcién de transferencia es posible realizar cualquier correlacién de la entrada x con la salida y.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado

X float |0

Salidas

X float véase Diélogol??ﬁ

5.2.3.2.1 Dialogo

Funcion de transferencia (1)

1]

ar&ficos araficos

Con el didlogo del bloque de Funcién de transferencia es posible definir puntos de interpolacién para la
asignacion y(x). Los puntos de interpolacién predeterminados son:
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p0 = (x0,y0) =(0,0)
p1l=(x1,y1)=(10,10)

Estos puntos definen la siguiente asignacion y(x)

y = y0 si x <= x0
y=XSix>x0yx<¢=x1
y=ylsix>»xl
Limites

p0 = (x0,y0) es el primer punto de interpolacion

pn = (xn, yn) es el dltimo punto de interpolacion

Six<x0:y=y0
Six»xn:y=yn
Asignacion

Si se tiene una lista de puntos de interpolacién p0, p1, ... pn, la asignacién y(x) viene dada por:

y = y0 si x <= x0
y=(y1-y0)/(x1-x0)*(x-x0)+y0six>x0yx<=x1
y=(y2-y1)/(x2-x1)*(x-x1)+ylsix>x1lyx<=x2

y=ynsix>xn

Mover puntos

Los puntos de interpolacién pueden moverse, afiadirse o quitarse. Para mover un punto de interpolacién
puede utilizar la vista grafica y desplazar el punto con el puntero del ratén. En la vista de tabla, puede
editarse los valores de los puntos de interpolacién x,y. El valor x de un punto de interpolacién nunca
puede ser menor que el valor x del anterior punto de interpolacién ni mayor que el siguiente.

Anadir puntos

En la vista grafica puede anadirse un nuevo punto en cualquier parte haciendo clic con el botén derecho
delratén y utilizando el menui de contexto.

Insertar punko

Imporkar del portapapeles
Exparkar al portapapeles

Avuda

En la vista de tabla, el men( de contexto aparece haciendo clic con el botén derecho en una fila.
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Insertar punkto anktes
Insertar punto después
Eliminar punko

Imparkar del portapapeles
Exparkar al portapapeles

Avuda

Puede elegir insertar el nuevo punto antes o después de la fila actual.

Borrar puntos

Tanto en la vista grafica como en la tabla, pueden borrarse puntos haciendo clic con el botén derecho del
ratén y seleccionando la opcién en el men( de contexto. Si s6lo queda un UGnico punto, la funcién de
borrado permanece desactivada.

Importar/Exportar puntos de interpolacion

Puede utilizarse el portapapeles para importar y exportar la lista de puntos de interpolacién. Con ello
pueden intercambiarse datos con programas como Excel o Matlab. La funcién para Importar/Exportar
esta disponible por medio del men( de contexto tanto en la vista grafica como en la de tabla.
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5.2.3.2.2 Ejemplo

Contador incremental

E%e—aT=

Contador incremental (1) [x]

Funcidn de transferencia (1) x
¥
Cantar en flanco ascendente -~

09511 §----------4—@P - 1
3,B.951057 f
Conkar en flanco descendente 3 ) E
1
i
i
1
i
i
1
i
i
1
i
i
1
i
|
i

| ox

-0.9511 -
1] in

'\ Gréficos Tabla

El contador incremental aumenta una unidad en cada etapa de la simulacién. El valor de conteo es
restringido al margen [0,10]. La Funcién de transferencia define una onda senoidal con 10 puntos de
interpolacion

5.23.3 Minimo

.= Entrada 1 (Hoat]
. - Entrada 2 (Hoat]
[Entrads 2 foary | g ™ 1 M [Salda Beatl | oS mean
Entrada 4 (Hoat]
Entrada & [Hoat]
Entrada & [Hoat]
Entrada 7 (Hoat]
Entrada 8 (Hoat]
Entrada 9 (Hoat]
Entrada 10 [Aoat

iy [l [Safida (Aoar) |

Elvalor de la salida es el valor minimo de entre todas las entradas.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado
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Entrada1l float |1e+03
7

Entrada10 |float |1e+03
7

Salidas

Salida float min( "Entradal", "Entrada2", ..., "Entrada10")

1e+037 = 10 pow 37

ndmero en coma flotante mas grande posible

5.2.3.3.1 Dialogo

Minimo (1}

4

Mimera de entradas; |10

5.23.4 Maximo

[ Ertrads 1 (Aoatl |l

Entrad

al

Hoat)

Entrad

ad

Hoat)

Entrad

a3

Hoat)

Entrad

a4

Hoat]

Entrad

ab

Hoat)

Entrad

ak

Hoat)

Entrad

aF

Hoat)

Entrad

a8

Aoat)

Entrad

FE

Hoafl

Entrada 10

EN

ma [l [Salida Hoat) |

Elvalor de la salida es el valor maximo de entre todas las entradas.

Entradas |Tipo Predet Descripcion

ermin
ado

Entrada1l float |-
1e+03
7
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5.2.3.4.1

5.23.5

68

Entrada10 [float |-
1e+03
7
Salidas
Salida float max( "Entradal", "Entrada2", ..., "Entrada10")

-1e+037 = - (10 pow 37)
ndmero en coma flotante mas pequeio posible

Dialogo
Maximo (1) [x]
Mimero de entradas: |2 -
Escalado
[ o] | LTy (Hoatl ]
Escalado sencillo de valores.
Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado
X float |0
Salidas
y float véase Dialogo| 69
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5.2.3.5.1 Dialogo

Escalado(1) X
Funcién: |y=x v|
a: [0,0000 |
b: |o,0000 |
c: | o,0000 |
d: [0,0000 |

Elegir una funcién de un cuadro combinado. La funcién predeterminada es la asignacién de identidad
(y=x).

Segln la funcién seleccionada, los parametros son editables o no. Si elige, por ejemplo, la funcién
"y=a*x+b", podra editar los parametros "a" y "b".

Escalado() X
Funcién: [y=a*x-+b v|
a: |345,0000 )
b |39574,4239 )
c: | o,0000 |
d: [0,0000 |

La asignacion aquiesy = 345 * x - 39874,4239

5.2.4  Matrices

5.2.4.1 Componer matriz de nimeros reales

- Indice 1 [Hoatwector]
Indice 1 (Aoatvector] | M...3 - -
(Z ] d f
[ Indice 2 (Roatvectori | 3 B (FAatriz [Hoatvector] Indice 2 (Hoatwector]

Indice 3 (Hoatwector]
Indice 4 (Aoatwechar]
Indice & (Hoatwector]
Indice & (Moatwector]
Indice 7 [Hoatwechor]
Indice 2 (Aoatwechar]
Indice 3 (Hoatwector]
[CIndice 10 [Aoatwector

I [Tatriz (oatwector |

ENEEEEEEEE
-I-I-ni-l-
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El bloque para componer matrices de niimeros reales o de coma flotante (float array) crea una matriz de
hasta 10 valores reales o matrices. Para la conversion de tipo de valores reales o de coma flotante (float
values) a matrices de niimeros reales o de coma flotante (float arrays), véase conversién de tipos[ 20

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado

Index 1 float |empty
array |array

indice 10  |float |empty
array |array

Salidas

Array float empty |(indice 1, ..., Indice 10)
array array

5.2.4.1.1 Dialogo

E)

Componer makriz 1)

Componer matriz

ENEEEEEEEE
151

mimero de entradas: | 10 =

5.2.4.2 Descomponer matriz de nimeros reales

[ |
[Start index fint) | [l
[Longitud Gt | [

F2
~o I [Sub matriz (Aoatvector] |
a

El bloque para descomponer una matriz de niimeros reales (float array) extrae una submatriz de una
matriz.
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Entradas |Tipo |Predet Descripcion

ermin
ado

Array float |empty |La matriz a descomponer.

array |array

indice inicialint |1 El valor en la posicién indice inicial de la matriz, sera el primer valor de la
matriz resultante.

Longitud int |1 La matriz resultante consiste en la cantidad de valores que indica Longitud ,
empezando en la posicién que indica el valor Indice inicial de la matriz de
entrada.

Salidas

Subarray |float |empty |(Array] indice inicial ], ..., Array] indice inicial + Longitud - 1 ])
array |array

5.2.4.3 Acceso al indice de la matriz de nGmeros reales

[ Matriz (Aoatvector] | B3 i
[Tndice fint | =E4F!!. [ alor (Hoat) |

El modulo de acceso al indice permite el acceso a los valores individuales de una matriz de nimeros
reales.

Entradas |Tipo Predet Descripcion

ermin
ado
Array float |empty Matriz a la que se accede.
array |array
indice int |1 indice delvalor a acceder.
Salidas
Valor float |0 Valor de la posicién indice.
5.3 Calculo vectorial

Esta categoria contiene los métodos bésicos de anélisis vectorial para vectores de dos dimensiones.
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5.3.1

5.3.1.1

5.3.1.2

72

Operaciones con vectores

Producto escalar

[Vestor T (vestonl | Ml oo o
[Vector 2 (vsctorzf) | & Ml [ Producto Foat] |

Da el producto escalar (o producto interno, interior o punto) de dos vectores. Ver también http://es.

wikipedia.org/wiki/Producto_escalar.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado

Vector 1 vecto |(0, 0)
r2f

Vector 2 vecto |(0, 0)
r2f

Salidas

Producto float

Resta
Minuende (vecorztl |+ =+ - - Minuande DrectarzF
Sustraendn 1 [wectarzZF] .a_b.| CL izl lfeaRiErl ] Sustraendo 1

Sustraendn 2 (wectorZF] |
Sustraendo 3 (wectorZF]
Custraendo 4 (wectorZf] |
Sustraendo & (wectorZF] |
Sustraendo £

Sustraenda 7

Sustraendo & [vectorzF]
Custraendo 9 (vectorZF] |

[Sustraendn 10 [wectorZF

El bloque de funcién Resta, calcula la diferencia entre un minuendo y hasta
http://es.wikipedia.org/wiki/Vector (espacio_euclideo).

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado

Minuendo |vecto (0, 0)
r2f

Sustraendo |vecto [(0, 0)
1 r2f

B [ Ciferencia [wector2F1 |

IIIIIDJIPIIII
it

10 sustraendos. Ver también
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Sustraendo |vecto [(0, 0)
10 r2f
Salidas
Diferencia |vecto Minuendo - "Sustraendo 1" - "Sustraendo 2" - ... - "Sustraendo 10"
r2f
Dialogo
Resta (1} [%]
||
[ |
[ |
-
-+
Resta | EERY |
[ |
||
[ |
[ |
[ |
Mumero de sustrasndas: m
Suma
Surmando 1 [vector2f1 | [l
[Sumando 1 (vectorsF] |
et ] e | P (S (vastoreF) ] [ Sumands 2 (vectortl) | I
Sumando 3 (wectorzF] | [l
Sumando 4 frectorzF] | [ll——
Surmnando & (wectorzF] | ll— =
Fumands & (vector2fl | [ 20 [54ms [vectordf] |
Surnando 7 (wectorzF | [l
Sumando 2 B
Surnando 9 B
[Sumando 10 (vectorZf] | Il

Elbloque de funcién Suma de vectores, suma hasta 10 sumandos. Ver también http://es.wikipedia.org/
wiki/Vector_(espacio_euclideo).

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado
Sumando 1 |vecto (0, 0)
r2f
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5.3.1.3.1

5.3.1.4

74

Sumando |vecto [(0, 0)

10 r2f

Salidas

Suma vecto "Sumando 1" + "Sumando 2" + ...+ "Sumando 10"

r2f
Dialogo
Adicion (1) E]
||
[ |
||
.=
Adicion AL

[ |
||
[ |
[ |

Mimero de entradas: _

Norma

Calcula la norma euclidea del vector de entrada.
Norma_vectorial.

—+ "
[Vactor (vectorer] | | 2 | I [Eorraa foari

Ver

también http://es.wikipedia.org/wiki/

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado
Vector vecto |(0, 0)
r2f
Salidas
Norma float
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5.3.1.4.1 Ejemplo

Lo f11‘.||—|f11‘.|

La norma del vector (1, 1) es la raiz cuadrada de 1+1 = 1.41421....

5.3.2  Operaciones con elementos

5.3.2.1 Division

[Wector (vector2f] ]
= =B /Ml [ Rezultade Cvectorzf]]

Por elemento division de Vector por Divisor.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion

ermin
ado
Vector vecto |(0, 0)
r2f
Divisor float |1
Salidas
Resultado |vecto Vector = (x0, x1)
r2f Resultado = (x0 / Divisor, x1 / Divisor)
5.3.2.2 Resta
g

= =E:.’_al [ Fesultads (vectorsT]

Por elemento resta de Minuendo del Vector.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado
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Vector vecto (0, 0)
r2f

Minuendo |float |0

Salidas
Resultado |vecto Vector = (x0, x1)
r2f Resultado = (x0 - Minuendo, x1 - Minuendo )
53.23 Suma
S

BT =B_al [Resultado (vector?f] |

Por elemento suma de Sumando a Vector.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado

Vector vecto |(0, 0)
r2f

Sumando [float |0

Salidas

Resultado |vecto Vector = (x0, x1)

r2f Resultado = (Sumando + x0, Sumando + x1)

5.3.2.4 Multiplicacion

[Wector [vectorzF |
e e = 2o 0 [ Fezuliado (vectorF]

Por elemento multiplicacion de vector por factor.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion

ermin
ado
Vector vecto |(0, 0)
r2f
Factor float |1
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Salidas
Resultado |vecto Vector = (x0, x1)
r2f Resultado = (Factor * x0, Factor * x1)
Transformaciones

Vector a Polar

[ Lengitud (Aosf] |
[Vector Tvecarl | M = e eatl

Descompone un Vector en sus componentes polares. Ver también http://es.wikipedia.org/wiki/
Sistema_de_coordenadas_polares.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion

ermin
ado
Vector vecto |(0, 0)
r2f
Salidas
Longitud float La longitud (norma) del Vector
Phi float Angulo en grados entre el Vectory el eje x

Vector a Cartesiano

[ector (vectorzrl | Ml =

Descompone un Vector en sus componentes cartesianos. Ver también http://es.wikipedia.org/wiki/
Sistema_de_coordenadas_cartesianas.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado

Vector vecto |(0, 0)
r2f
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5.3.3.4

78

Salidas
X float componente x del Vector
y float componente y del Vector

Polar a Vector

5

= . [Wector (wector2F] |
Crea un vector a partir de su longitud y orientacién.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion

ermin
ado
Longitud float |0 Longitud (mddulo) del Vector.
Phi float |0 Angulo en grados entre el vectory el eje x
Salidas
Vector vecto Vector con longitud Longitud y orientacion Phi.

r2f

Cartesiano a Vector

= =§ ¥ M [ Fector [vertorzhl |
Crear un vector a partir de sus componentes cartesianos.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion

ermin

ado
X float |0 componente X.
y float |0 componente y.
Salidas
Vector vecto Vector (x, ).

r2f
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5.3.3.5 Rotar

[Wector [vector?F] |,
= 2 ) [Resultado (wectorZF] |

Rota el vector por el valor especificado en grados.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion

ermin
ado
Vector vecto |(0, 0)
r2f
Phi float |0 Angulo de rotacién
Salidas
Resultado |vecto Vector girando por el angulo Phi.
r2f

5.3.3.5.1 Ejemplo

1,00 &
Constant (1)

Rotake (1)

Constant (2]

Constant (33

5.4 Visualizador

Esta categoria contiene los bloques de funcién para la visualizacién de datos.
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5.4.1

80

Osciloscopio
= Canal 0 (Aoatl | [l
[Canal 0 Hea) | M [Canal 1 (Foat) | I
Canal 2 (Moat) | [l
Canal 3 (Moat) | [l
Canal 4 (Meatl | M
Canal & (Moat] | [l
Canal & (Noat) | [ll——
Canal 7 (Aoat) |
Canal & [Hoat] .%
Canal 9 (Hoat] | [l
[Canal 10 Heaty | 0
Canal 11 (Aoat) | [l
Canal 17 (Aoat) | [l
Canal 12 (Aeatt | [l
Canal 14 (Aoat) | [l
Canal 15 (Aoat) | [l

El Osciloscopio se utiliza para visualizar hasta 16 canales.

Entradas |Tipo

Canalo float
Canal1 float

Canal 16 float

Predet/Descripcion
ermin
ado

0
0
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5.4.1.1 Dialogo

Osciloscopio (1) 1%

CEnE

A
<

/

S
S N
%

INL’lmeru:u de canales; |4

El didlogo visualiza las sefiales de los canales. Para cada canal pueden cambiarse los ajustes tales como
la amplificacién, etc.. También es posible desactivar cada uno de los canales.

5.4.2 Pantalla de datos del telémetro laser

[ Data Cangedatel ] M0

La pantalla de datos permite visualizar los datos procedentes de un telémetro o sensor de distancia laser.

Entradas Tipo Descripcion
Datos datos del

telémetro

laser
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5.4.2.1 Dialogo

Laser range finder data display (1) @
Laser range finder data display .%
[ Fit | | Show all |
5.5 Procesamiento de imagenes

Esta categoria contiene bloques de funcién para el procesamiento de imagenes.

5.5.1 Segmentador

[entrads Grnase) | [ I [l Tirmseer |

El bloque de funcién Segmentador, divide la imagen de entrada en mdltiples segmentos. La imagen de
salida contiene una lista de los segmentos hallados.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion

ermin
ado
Entrada imag Imagen de entrada
en
Salidas
Salida imag Imagen de salida aumentada con la lista de los segmentos hallados.
en
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5.5.1.1 Dialogo

Segmentador {1} X

0 1[+] Mostrar imagen
Mastrar segmento

[ ] Congelar imagen

+

4
5 =
6
7

o [

Boton/ Descripcion

Displa

y

Visualizacion de la imagen de entrada y de los segmentos encontrados

Si estad marcado, se visualiza la imagen de entrada

Si esta marcado, se visualizan los segmentos encontrados

Si esta marcado, se congela la imagen actual de entrada

Afadir la seleccién actual de la imagen de entrada a la lista de segmentos
Borrar un segmento

Desplazar segmento arriba

Desplazar segmento abajo

Lista de segmentos

O 0O N O it MW NN L, O

Selector del canal de color para la optimizacién de segmentos

U=y
o

Indicacién de valores dentro del canal seleccionado del segmento activo actual.

[N
[N

Cerrar intervalos dentro de los valores del canal seleccionado.

[ERN
N

Dispersar valores del canal seleccionado

Para reconocer el cuadro rojo como segmento individual, marque una regién dentro del cuadro rojo con el
raton.
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Segmentador {1} X

84

Ty

R ]

Mostrar imagen
Mastrar segmento
Congelar imagen
[+

Haga clic en el signo "+" (botdn 4) para afiadir la seleccion a la lista de segmentos.

Segmentador {1} X

Ty

Mastrar imagen
Mostrar segmento

Congelar imagen

K

[1]22]

[+[+]
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El centro de enfoque del segmento se muestra como una cruz. Cuando cambia la imagen (desactivar la
opcidén congelar imagen) el centro de enfoque se mueve con el cuadrado rojo. Ahora repita el
procedimiento para anadir el cuadro verde a la lista de segmentos.

Segmentador {1} X

Mostrar imagen
Mastrar segmento

[ ]Congelar imagen

0
1

)0

.

+

Ahora hay dos segmentos en la lista. El segmento actualmente seleccionado es marcado con una cruz
gruesa.
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5.5.1.2

5.5.2

86

Ejemplo
ector de imagen (1) x| §| Segmentador {1} [x]

Mostrar imagen

. Mostrar segmento

. [[]cangelar imagen

0
1
z

Test

+
=
Prefijo: | | -+

R = I

Elbloque de funcién lector de imagen[123 funciona en modo de test y genera una secuencia de imagenes
de test. El segmentador busca regiones conectadas en la imagen de entrada que se ajusten a los colores
de la lista de segmentos. Se muestra el centro de enfoque de los segmentos encontrados.

Extractor de segmentos

.
[ Searnente seleccionads ) | B g g
e

= = Area (int) |
Supetficie minima Lint
Seqmento enconty

Obtiene la posiciéon y tamafio de un segmento a’_pﬁartir de una imagen aumentada con una lista de
segmentos con el bloque de funcién Segmentador| 821.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion

ermin
ado
Entrada imag Imagen aumentada
en
Segmento |int |0 Nidmero del segmento del que se requiere informacion.
seleccionad
0

Superficie |int  |200 |La salida del segmento hallado sélo serd verdadera (true) si el segmento

minima contiene por lo menos el nimero de pixeles indicado aqui.
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Salidas

X int coordenada x del centro de enfoque del segmento hallado. Si no se halla
ningn segmento, x=0.

y int coordenada y del centro de enfoque del segmento hallado. Si no se halla
ninglin segmento, y=0.

Area int Nﬂmero de pixeles dentro del segmento. Si no se halla ninglin segmento,
Area=0.

Segmento |bool Verdadero (true) si se ha hallado un segmento. De lo contrario, falso (false).

encontrado

5.5.2.1 Dialogo
Extractor de segmentos (1) [x]

Seqmento seleccionado; Superficie minima; m

Segmento El spinbox es editable si el conector de entrada "Segmento seleccionado" no esta
seleccionadconectado. Indica el nlimero de segmento a buscar.

0

Superficie El spinbox es editable si el conector de entrada "Superficie minima" no estd conectado.

minima

Indica el nimero minimo de pixeles que debe contener el segmento.

Muestra los segmentos en la imagen de entrada. El segmento seleccionado es marcado con una cruz (si

se ha hallado el segmento).

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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5.5.2.2

5.5.3

88

Ejemplo

o]

Segmentador (1)

E
Mastrar imagen
Maostrar segmento
[ Congelar imagen

0

+
- Ral B

xtractor de segmentos (1)

Segmenta seleccionado: IEI Supetficie minima: m

El lector de imagen crea una secuencia de test con tres cuadrados coloreados. El segmentador busca las
regiones rojas verdes y azules. El extractor de segmentos busca el segmento con el nimero 1 (el
segmento verde) y marca su centro de enfoque con una cruz.

Detector de lineas

—
.“. i (Hoat
B B [Gnea
[ |

encontrada
(oo

Busca una linea en la imagen de entrada.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado
Entrada imag Imagen de entrada
en
Umbral int |0 El umbral define la sensibilidad del algoritmo de deteccidén de lineas respecto
a discontinuidades en la imagen. Para eliminar ruidos, elegir un umbral
mayor.
Margen: [0, 255]
Inicio de lajint |20 El algoritmo inicia la blsqueda de una linea empezando en "Inicio de
blisqueda blisqueda" desde abajo.
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Altura dejint |20 La imagen es buscada desde abajo hacia arriba para la deteccién de bordes.

blsqueda El valor limite define el nimero de lineas buscadas en la imagen empezando
por abajo, mas "inicio de la blsqueda" para detectar un segmento en forma
de linea.

Salidas

X int posicién x de la linea situada en el borde inferior de la imagen.

Linea bool Verdadero (true) si se ha hallado una linea. De lo contrario, falso (false).

encontrada

5.5.3.1 Dialogo

.

Umbral: |0 % | Inicio de la bisqueda: |20 % | Buscar altura: (20 |3

Elarea en la que se busca la linea estd marcada por las lineas rojas horizontales. La linea inferior senala
el "Inicio de la blsqueda". La linea superior indica "Inicio de la blsqueda" + "Altura de blsqueda".

La cruz roja "+" marca el borde de oscuro a claro de la linea vista de izquierda a derecha.
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5.5.3.2 Ejemplo

E
Funcidn: |y=a*x+b -
a |0,5000 &
b |0,0000 E
¢ |0,0000 Rohating @
4 [0,0000 @
!
]

Raoboting &

Roboting &

]
[
] B Roboting &
= 322,971 [@
Funcién: |v=a*x+hb v @E;zam
Umbral: (0 % | Inicio de la bisqueda: |20 3 | Buscar altura: |20 5 o [-0,1000 s
b |0,0000 £
c |0,0000
d [0,0000

La imagen de la camara del Robotino (aqui del simulador de Robotino) se utiliza como entrada para el
detector de lineas. Utilizamos el bloque de funcién Informacién de la imagen[92 para asignar ("mapear")
la posicion x de la linea desde el margen [0, ancho de la imagen] hasta [- ancho de imagen/2, ancho de
imagen/2] que en nuestro caso es [-160, 160]. El bloque de funcién Escaladol68)se utiliza para cambiar el
signo y para escalar la salida del bloque de funcién resta[s81.

El valor obtenido puede ser utilizado directamente para hacer girar el Robotino, de forma que gire a la
derecha sila linea se halla a su derecha y a la izquierda si se halla a su izquierda. Con una velocidad de
avance constante, Robotino sigue la linea.

5.5.4 ROI

[entrads fmage] | M-l I (52 mege) |

Seleccionar una region interesante dentro de la imagen de entrada (ROl = Region Of Interest / Regidn de
interés).
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Entradas |Tipo Predet Descripcion
ermin
ado
Entrada imag Imagen de entrada
en
Salidas
Salida imag La imagen de salida es aumentada con la informacién ROI. El posterior
en procesamiento de la imagen se realiza sélo en la regién o zona sefialada

como ROI.

5.5.4.1 Dialogo

La region de interés puede determinarse con el ratén. Haga clic en un punto y arrastre para delimitar una

region.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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5.5.4.2 Ejemplo

i

~

. Umbral: |48 % | Inicio de la bisqueda: |20 % | Buscar altura: |26 5

x|

hd EE Umbral: |48 2 | Inicio de la bisqueda: |20 % | Buscar altura: |26 5

El lector de imagen genera una secuencia de test de imagenes. El detector de linea inferior utiliza toda la
imagen, mientras que el detector de linea superior busca sélo en la ROI.

5.5.5 Informacion de laimagen

fenteads frmace) M}~ [ Lo TR ]
Obtener el ancho y alto de la imagen de entrada.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado
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Entrada imag Imagen de entrada
en
Salidas
Ancho int Ancho de la imagen en pixeles
Alto int Alto de la imagen en pixeles

5.5.5.1 Dialogo

Informacion de la imagen (1) [X]

El didlogo muestra la imagen de entrada

5.5.5.2 Ejemplo
W o R

Lector de imagen {1} (x| M Informacion de laimagen (1)  [x

Prefijo: | |

Directorio: I:I

Test

La imagen de la secuencia de test generada por el lector de imagen tiene una resolucién de 320 x 240
pixeles.
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5.5.6  Conversion de espacio de color

" n
[entrada firnage] |Hll==+ [ [Szlida (image] |
u

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado
Entrada imag Imagen de entrada
en
Salidas
Salida imag Imagen convertida
en

5.5.6.1 Dialogo

Conversion de espacio de color (1)

Espario de colar: |HSY W

En el didlogo de la conversion del espacio de color puede seleccionarse el espacio de color de destino.

5.6 Generadores

Esta categoria contiene diversos bloques de funcién para generar sefiales.

94
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]_El

Generador de

formas

de onda ajustables.
Arbitrary_waveform_generator.

Ver

también

Libreria de bloques de funcién

http://en.wikipedia.org/wiki/

Entradas |Tipo

Predet
ermin
ado

Descripcion

Salidas

Salida float

La sefal generada.

5.6.1.1 Dialogo

Forma de onda arbitraria (1}

t/100 s
0 10
Gréficos f\_Tabla f
Amplitud: Base de tiempo:
| seno || coseno || minguo | [Recténgulnj

La parte superior del didlogo es similar a dialogo conocido de la Funcién de transferencial63).

Ademaés, el generador de forma de onda arbitraria tiene los siguientes parametros y botones:

Amplitud La salida del generador se multiplica por este valor.

Base dela unidad deleje x. En el ejemplo actual, con una base de tiempo de 100ms, se alcanza el valor
tiempo 10 alcabo de 1s.

Seno Genera puntos de interpolacién que se aproximan a una onda senoidal.

Coseno Genera puntos de interpolacion que se aproximan a una onda cosenoidal.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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5.6.1.2

5.6.2

96

Triangulo Genera puntos de interpolacién que se aproximan a una onda triangular.

RectangulGenera puntos de interpolacién que se aproximan a una onda rectangular.
)

Ejemplo
Robotino @
95,1056 — 95,1056 [@]
E Falze ? [@]
E.a e @

Forma de onda arbitraria (1}

-0.9511

0 1
Gréficos \_Tabla /
Amplitud: Base de tiempo:

[ Senn ] [ CosEno ] [ Triangulo ] [Recténgulnj

El Motor 1 del Robotino gira controlado por una onda de forma senoidal.

Constante

[*alor THoat] | [ Sumnando 1 (Hoat] | +m
[Surnands 2 Hoatl | [l

— entrada (booll | [l

03 e o ] (alor inicial o] 18l u
[ Restaurar (booll ]

False v ={alr (bool | [Entrads T ocl Ml 0
[Entrada 2 ool |
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Generacion de un valor constante El tipo de constante, asi como su visualizacién grafica, cambian segin
el tipo de entrada a la que se halla conectada su salida.

La introduccién del valor puede realizarse directamente dentro del programa. No se abre un cuadro de
didlogo. El valor puede editarse directamente .

Entradas Tipo |Predete Descripcion
rminad
o
Salidas
Valor float, |0 /|El valor visualizado.
int, bool/false

5.6.3 Temporizador

reswar o] (7)) M

Mide el tiempo en milisegundos desde el inicio del programa. Si la entrada de Reset es verdadera (true),
el conteo de tiempo se pone a cero.

Entradas |Tipo Predet Descripcion

ermin
ado
Reset bool |false |Sies verdadera (true), el conteo de tiempo se pone a cero.
Salidas
Tiempo float Tiempo en milisegundos desde el inicio del programa o desde que Reset

cambi6 de verdadero (true) a falso (false).
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5.6.3.1 Ejemplo

on

11000

2 1000

3 2000

4 2000

10

10

\ Graficos N Tabla

Temporizador y Funcién de transferencia[63) genera un pulso de amplitud 10, un segundo después de
que se ponga en marcha el programa.

5.6.4  Generador aleatorio

(3zime ool | M =
i o ] i 39 M (73ler o

El generador aleatorio proporciona un ndmero aleatorio dentro de un margen especificado.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado
Maximo float |1 Limite superior del margen.
Minimo float |0 Limite inferior del margen.
Salidas
Valor float |0 Nidmero aleatorio entre Minimo y Maximo.

98
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5.7 Filtro

Esta categoria contiene bloques de funcién para filtrar y suavizar sefiales.
5.7.1  Filtro de valor medio

[entrada fhoar ] M1 I [Salida ot |

Calcula la media del valor de entrada para hasta 1000 pasos.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado

Entrada float |0 Sefal de entrada

Salidas

Salida float Valor medio

5.7.1.1 Dialogo
Filtro de valor medio {1} []
Gra\-'ité:l 10 - |

Profundidad es el nimero pasos de tiempo previos que se consideran para calcular el valor medio.

5.8 Navegacion

Esta categoria comprende los bloques de funcién utilizados para la navegacion.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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5.8.1  Controlador de posicion

i ajustada (Hoat)

W ajustada

Hoat)

phi_ajustado

Hoat]

[« actual

natk]

W oackua

Hoat)

[phi actua

Hoat)

Eeinicio

boal)

s [Hoat]

wy [Hoat]

ornega [Hoat] |

2
EEEEEN

Posicion alcanzada (booll
Cirientacion alcanzada (bool)
Postura alcanzada [bon

El controlador de posicién se utiliza para conducir a Robotino a una determinada posicién.

El controlador de posicion genera los valores de consigna de velocidad y velocidad angular para llevar al
Robotino desde su posicidn actual a la posicidn fijada.

Entradas

x ajustada
y ajustada
phi
ajustado
x actual

y actual

phi actual

Reinicio

Salidas

VX

vy

omega
Posicion
alcanzada

Tipo
float

float

float

float
float
float

bool

float

float

float

bool

Orientacion |bool

alcanzada

Pose
alcanzada

bool

Unidad

mm

mm

Grados

mm
mm

Grados

mm/s

mm/s

gra/s

Véase Movimientos[103

100

Descripcion

coordenada x de la posicion ajustada en el sistema global de
coordenadas.

coordenada y de la posicion ajustada en el sistema global de
coordenadas.

orientacion phi de la posicion ajustada en el sistema global de
coordenadas.

coordenada x de la posicién actual en el sistema global de coordenadas.
coordenada y de la posicion actual en el sistema global de coordenadas.
orientacion phi de la posicién actual en el sistema global de coordenadas.

Reiniciar movimiento

ajustar velocidad en direccién x en el sistema local de coordenadas del
Robotino

ajustar velocidad en direccion y en el sistema local de coordenadas del
Robotino

velocidad angular ajustada.

Es verdadero (true) si vx=vy=0, es decir, se ha alcanzado la posicion
ajustada.

Es verdadero (true) si omega=0, es decir, se ha alcanzado la orientacion
ajustada.

Es verdadero (true) si se ha alcanzado la posicién y la orientacion (la
pose).
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5.8.1.1 Dialogo

Controlador de posicion (1) %

Controlador de posicion

EEEEEEE
2 |
[ ] ]

dfmm

0 100

\_Gréficos /\_Tabla /

omega/deq)s
F
50 A

dfdeqg

0 20

iaraficos Jlﬁll_ Tabla f

1: Accionamiento|Giro Holondmico - ]
Rampa de velocidad: | 1000ms =
Rampa de velocidad angular; | 1000ms =

Mowimiento ackivo: 1: Accionamiento|Giro Holondmico

El didlogo se decompone en tres partes.

La parte superior refleja la asignacién de la distancia a la posicién de destino d (en mm) respecto a la
velocidad de accionamiento v (en mm/s).
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5.8.1.2

102

La parte media refleja la asignacion de la distancia angular a la orientacién de destino d (en 1&deg;)
respecto a la velocidad angular omega (en 1&deg;/s). La distancia angular esta en el margen [0&deg;,
180&deg;]. Las rotaciones en sentido horario y antihorario son tratadas de forma similar. La rotacién se
realizara en sentido horario o antihorario, de forma que la distancia a recorrer sea la minima.

Con la lista desplegable.

1: Accionamiento|Giro Holondmico v

1: Accionamienta|Eiro Holondmico
21 Accionamiento®Giro Holondmico
31 Giro|Accionamignto| Giro Mo holondmico
4: AccionamientodGiro|Giro Mo holondmico

puede seleccionarse la clase de movimiento (véase Movimientos 103). El movimiento seleccionado se
convierte en el movimiento activo.

1. aliniciarse el programa.

2. cuando la entrada "reiniciar" se pone en true.

La rampa de velocidad es el tiempo en milisegundos tras el cual se alcanza el 100% de la velocidad
deseada. Esto evita un salto brusco de la velocidad al inicio del movimiento.

La rampa de velocidad angular es el tiempo en milisegundos tras el cual se alcanza el 100% de la
velocidad angular deseada. Esto produce una amortiguacién del movimiento cuando se inicia una nueva
rotacién.

Ejemplo

0,30000 % | =

Roboting @&

Roboting &

Rl L -y

l

Roboting &

Eof
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5.8.1.3 Movimientos

Son posibles cuatro clases de movimientos diferentes. Dos de ellos son aplicables para vehiculos
holénomos y no-holénomos cada uno de ellos. Como sea que Robotino tiene un accionamiento holénomo
— los tres grados de libertad (x, y, giro) pueden ser alterados independientemente — Robotino puede
realizar las cuatro clases de movimiento. Para los movimientos no-holénomos, la salida vy es 0.

El movimiento empieza cuando se ejecuta el programa o cuando la entrada "Reiniciar" es verdadera
(true). De hecho, en el segundo caso el movimiento empieza cuando la entrada entrada "Reiniciar" se
pone en false.

Movimiento 1 - conducir, girar - (holonomo)
Paso 1: conducir a la posicién de destino manteniendo la orientacién de la posicion inicial.
Paso 2: tras alcanzar la posicién de destino, girar hasta alcanzar la orientacién de destino.

SR A

Movimiento 2 - conducir y girar - (holénomo)

Paso 1: conducir y simultdineamente girar a la orientacién de destino

A (‘
A /:B!A —

s
\ —

.

Movimiento 3 - girar, conducir, girar - (no-holénomo)
Paso 1: girar a la direccién de conduccién
Paso 2: conducir hasta la posicién de destino

Paso 3: tras alcanzar la posicion de destino, girar hasta alcanzar la orientacién de destino.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG 103



Libreria de blogues de funcién

Movimiento 4 - conducir y girar, girar - (no-holonomo)
Paso 1: Conduciry girar en el sentido de la conduccion
Paso 2: tras alcanzar la posicién de destino, girar hasta alcanzar la orientacién de destino.

T

5.8.2 Pose constante

000

En el campo de entrada se especifica la pose. Las coordenadas se separan con espacios en blanco.

Entrada Pose resultante
Xy phi (X, y, phi)

Xy (x, y, invalid)

X Pose invalida

Pose invalida

La orientacién phi se especifica en grados.

Ejemplo:

10.520120
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resultados en x=10.5 y=20 y orientacidon=120&deg;

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado
Salidas
Pose pose |Pose |La constante del valor de la pose. El valor de la orientacién se muestra en
invalid radianes en la salida.
a
5.8.3  Componer pose
cffoatl | .
[+ [Float) | M7, @l [Pos= {pose] |
[ohithcer) | T
Entradas Tipo Unid Prede Descripcion
ad |termi
nado
X float 0 El componente x de la pose.
y float 0 El componente y de la pose.
phi float |Grad |0 La orientacién de la ’p_oase en grados. La unidad puede pasarse a
0s radianes en el Dialogo|105].
Salidas
Pose pose (0, 0, La pose (x,y, phi) compuesta a partir de sus valores individuales. El valor
0) de la orientacién se muestra en radianes en la salida.

5.8.3.1 Dialogo

Componer pose (1)

| |
Componer pose P |
[ |

Postura walida

Orientacion en  |Grados W
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Pose valida |Especifica sila pose es valida. Las poses invalidas seran ignoradas en las rutas.

Orientacion |Especifica si la orientacion es valida y sus unidades (grados o radianes).

5.8.4 Descomponer pose

1 [Hoat]
vy [Aoat]
phi [Aoat

Orientacian walida (booll |

[—]
r
2
HEEEER

Entradas Tipo Unid Prede Descripcion
ad |termi
nado
Pose pose (0, 0,Pose adecomponer
0)
Salidas
X float 0 El componente x de la pose.
y float 0 El componente y de la pose.
phi float |Grad |0 La orientacion de la ’p_oglse en grados. La unidad puede pasarse a
0s radianes en el Dialogol105].
Pose valida bool false |Especifica sila pose es valida.
Orientacion bool false |verdadero (true) sila orientacion guardada en la pose es valida.
valida

5.8.4.1 Dialogo

Descomponer pose (1)

Descomponer pose |

¥
-+,
[ [ [ [

Crientacidn en |Grados w
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5.8.5 Componerruta

(e T M Vs,
[Ruta 2 (path | lji-’@. [Futa (ath]

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado

Ruta 1 ruta |ruta |La primera sub-ruta. Una Pose simple también sera aceptada, ya que una
vacia |pose puede convertirse en una ruta. Véase conversion de tipos Zé .

Ruta 20 ruta |ruta |La Gltima sub-ruta. Una Pose simple también serad aceptada, ya que una pose
vacia |puede convertirse en una ruta. Véase conversion de tipos[207.

Salidas

Ruta ruta |ruta |La ruta compuesta a partir de las sub-rutas Ruta 1 + ... + Ruta 20
vacia

5.8.5.1 Dialogo

Componer ruta (1) [x]

Componer ruta =E.

Muirmeto de entradas: |2 £ |

5.8.6 Descomponerruta

[Ruta ipath) | Il
Tuds (v ] 8 {7110 (b et
[Longitod Gnt) |l —

Corta una sub-ruta de una ruta. Una ruta consta de una lista de poses.

indice Pose
1 pl
2 p2
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108

N pN

Las entradas Inicio y Longitud especifican la pose inicial y la longitud de la ruta descompuesta. Inicio
debe estar en [1;N]. Si Inicio < 1, se utiliza el valor 1 internamente. Si Inicio > la longitud de la ruta, el
resultado serd una ruta vacia. Longitud debe estar en [0;N-Inicio+1]. Si Longitud <= 0 el resultado sera
una ruta vacia.. Si Longitud > N-Inicio+1, el resultado serad una subruta empezando en el indice Inicio.

Ejemplos:

Ruta = p1, p2, p3, p4, p5, p6, p7, p8, p9, p10

Inicio=3
Longitud = 5

Subruta = p3, p4, p5, p6, p7

Ruta = p1, p2, p3, p4, p5, p6, p7, p8, p9, p10

Inicio=0
Longitud =1
Subruta = p1

Ruta = p1, p2, p3, p4, p5, p6, p7, p8, p9, p10

Inicio =11
Longitud = 1
Subruta = ruta vacia

Ruta = p1, p2, p3, p4, p5, p6, p7, p8, p9, p10

Inicio=1
Longitud = 0

Subruta = ruta vacia

Ruta = p1, p2, p3, p4, p5, p6, p7, p8, p9, p10

Inicio =2
Longitud = 20

Subruta = p2, p3, p4, p5, p6, p7, p8, p9, p10

Entradas |Tipo Predet Descripcion

ermin
ado

Ruta ruta [ruta
vacia

Inicio int 1

La ruta a descomponer.

La pose en el indice Inicio de la ruta se convierte en la primera pose de la

ruta descompuesta.
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Longitud int |1 La ruta descompuesta consiste en Longitud poses empezando en la pose del
indice Inicio de la ruta a descomponer.

Salidas

Subruta ruta |ruta |La ruta resultante empieza con la pose delindice Inicio y consta de Longitud
vacia |poses.

5.8.7 Controlador de ruta

(s ook _— Welocidad (Hoat) |
Postura actua lﬁ = [ Velocidad anaular (oat
—= B [Posicidn alcanzada (booll]
Feinicio (bool] | [l

B [Siguiente punto de
referencia [pose)

Con el controlador de ruta es posible conducir a lo largo de rutas.

A partir de la ruta y de la pose actual, se calculan la velocidad y la velocidad angular, de forma que
Robotino sea conducido de forma rectilinea a lo largo de las poses individuales de la ruta.

Entradas Tipo Unid Prede Descripcion

ad termi
nado
Ruta ruta ruta |La ruta a recorrer.
vacia
Pose actual pose (0, 0,/La pose actual determinada por odometria o SLAM.
0)
Reinicio bool false |Reinicia el movimiento.
Salidas
Velocidad [float |mm/ Velocidad de avance.
S
Velocidad |[float |gra/s Velocidad angular
angular
Posicion  |bool Verdadero (true) si la ruta esta vacia.
alcanzada De contrario, true cuando el punto virtual se halla localizado en el dltimo
segmento de la ruta y v(d) = 0.
Siguiente |pose El siguiente punto objetivo en el recorrido.
punto en el
recorrido
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5.8.7.1
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Dialogo de configuracion 1

Controlador de ruta (1) X
.=
Controlador de ruta ey
B n
Configuracidn 1 Configuracidn 2 Configuracidn 3 Ruta
w/deg/s wfmm/s
e

300

0
To,0) 20 To,0) 40

\ Graficos [\ _Tabla [ \ Gréficos [\ Tabla [

40
Jo,m) 200 4= 45 180

i

\_ Graficos /\_Tabla f \ Graficos Y\ Tabla |

Arriba a la izquierda
Correlacion entre velocidad angular y error angular do.

Arriba a la derecha

Correlacion entre velocidad de avance y error angular do.

Abajo a la izquierda
Correlacion entre velocidad de avance y distancia al siguiente punto del recorrido.

Abajo a la derecha

Correlacion entre velocidad de avance y el angulo al siguiente segmento de la ruta.
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5.8.7.2 Dialogo de configuracion 2

Controlador de ruta (1) £
.=
Controlador de ruta ey
N
Configuracian 1 Configuracidn 2 Configuracidn 3 Ruta

nd nd
3 180 Il 300

Graficos [\ Tabla / Graficos [_Tabla /

wfmm/s

500

E[D,[J} 500

|"'1_ Graficos f\_Tabla f

Arriba a la izquierda

Correlacion entre la distancia del robot hasta el punto virtual en el recorrido y el dngulo al siguiente
segmento de la ruta.

Arriba a la derecha

Correlacion entre la distancia del robot hasta el punto virtual en el recorrido y la distancia al siguiente
punto del recorrido.

Abajo
Correlacion entre velocidad de avance y distancia al final de la ruta.
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Didlogo de configuracion 3

Controlador de ruta (1)

[ |
Controlador de ruta =

Configuracian 1 Configuracidn 2 | Configuracidn 3 | Ruta

Acoplamiento de welocidad

Tiempo de subida: | 2000ms 5 | Min.: |IZI,IIIIII $| Max.: |1,00 5%

dp: 5% = Min: 0,50

4|k

| 0%

Acoplamiento de velocidad angular

Tiermpo de subida: |500ms 5 | Min.: |III,IZIIZI - | Max.: |1,EIIZI - |

dgp: 5 = Min: 0,50

[k

| 0%

Arriba

Adaptacién del factor de acoplamiento entre la velocidad calculada debida a la configuracién de los

dialogos 1y 2,y la velocidad real.

Abajo

Adaptacion del factor de acoplamiento entre la velocidad angular calculada debida a la configuracion de

los didlogos 1y 2,y la velocidad angular real.
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5.8.7.4 Visor de ruta

Controlador de ruta (1) ]

—
Controlador de ruta s ,.’E

Configuracién 1 || Configuracién 2 || Configuracién 3 | Ruta

Mostrar todo ]
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Controlador de ruta (1)

Controlador de ruta

Configuracidn 1 || Configuracidn 2 || Configuracidn 3 | Ruta

Maskrar todao

]

&~

m
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5.8.7.5 Estrategia

El bloque de funcién controlador de ruta crea una ruta que primero conecta los puntos a recorrer con una
linea recta.

El robot es conducido con un punto de recorrido virtual (indicado con un punto rojo en la figura superior).
Dada la posicion actual del robot, el punto de recorrido virtual se colocara en la ruta de forma que la
distancia entre el robot y el punto virtual del recorrido sea dp (distancia al punto virtual). El punto virtual
del recorrido sélo puede moverse a lo largo de la ruta hacia el final, es decir, si el robot se mueve
alejandose del punto virtual del recorrido, permanece inalterable. Debido a la regulacién en el punto
virtual, la ruta es alisada (suavizada). Cuando mayor sea dp, mayor sera el alisamiento.

Parametrizacion de la velocidad angular

La velocidad angular o(dD) se especifica por medio del didlogo del bloque de funcién, dependiendo del
error angular d-. do es el dngulo entre la actual orientacion del robot y la linea desde el centro del robot
hasta el punto virtual del recorrido.

Parametrizacion de la velocidad

La velocidad también se especifica dependiendo de dJy se denomina v(d™). Asi que es posible ralentizar
el movimiento si el robot no esta correctamente orientado.

Para poder reducir la velocidad si la ruta tiene una curva, la velocidad también viene especificada como
una funcién v(dn) de la distancia entre el punto virtual y el siguiente punto virtual del recorrido. Una tipica
curva de v(dn) es

VJL

*dn
Es decir, la velocidad disminuira si el robot esta cerca del punto del recorrido.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG 115



Libreria de blogues de funcién

116

Pero queremos hacer andar mas despacio al robot segiin el dngulo 0. 0 es el dngulo entre el segmento
actualy el siguiente en la ruta. Si 0, = 180&deg; (es decir, la ruta discurre de forma recta a lo largo del
punto en el recorrido) la velocidad no va a reducirse. Si 0, se acerca a O&deg; (una curva muy
pronunciada) el robot debe reducir su velocidad drasticamente. Por lo tanto, la funcién v(7,) es necesaria.
Una tipica curva de v(T,) se parece a esto

v

F 3

P

To
Es decir, cuanto mas pequefia sea [, mas baja sera la velocidad.

Estos tres perfiles de velocidad (dD), v(dn) y v(©) se utilizan para calcular la velocidad total V(dz,dn,0):
Vp(do,dn,=) = min(v(do), max(v(dn), v(©)))

Conducir al dltimo punto del recorrido

Para reducir velocidad cuando se alcanza el final de la ruta, la velocidad, que depende de la distancia a
conducir, se especifica y se denomina v(d). Se supone que se ha alcanzado el objetivo cuando la
velocidad, en funcion de la distancia remanente a conducir, es cero.

La velocidad sin alisamiento resulta:
V(d,d3,dn,0) = min(v(d), Vp(do,dn,) )

Alisamiento de la velocidad y la velocidad angular
Hay otros dos parametros disponibles para alisar el movimiento.

El acoplamiento de velocidad es el tiempo en milisegundos que se necesita para el acoplamiento vCC
entre la velocidad calculada Vp(do,dn,0) y la velocidad real para alcanzar el valor 1.

El acoplamiento de la velocidad angular es el tiempo en milisegundos que se necesita para el
acoplamiento omegaCC entre la velocidad angular calculada w(dD) y la velocidad real omega para
alcanzarelvalor 1.

dv=vCC* (Vp,-Vp,,)

velocidad = Vp, ; + dv

domega = omegaCC* (w(d), - o(d), ;)

velocidad = o(d0), , + domega
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El subindice t significa el valor en el tiempo t. t-1 significa el valor un paso de tiempo antes de t.

Al reiniciar vCC se incializa a 0 y aumenta a 1 dentro del tiempo especificado por el acoplamiento de
velocidad.

Al reiniciar omegaCC se incializa a 0 y aumenta a 1 dentro del tiempo especificado por el acoplamiento de
velocidad angular.

Si el punto virtual salta a un nuevo segmento de la ruta, vCCy omegaCC son restablecidos a 0.

5.8.7.6 Ejemplo

Robotino @&
s —— .§=
oo = = = 1 —
_.= Roboting @
— _. * S _ Roboti
wooo N .y_:.’.;. = = B = o ;o ®
m2
600 300 [ - —
400 300 [— R
—. oboting
e B [ e
100 -100 [ i—— positionReached = ? —
—— m n

Robotino @&

o —
e —

5.8.8 Evasion de obstaculos

Ruta [path) | [ll=——
stura del obsticulo [pose] |
[Pastura del abstécula (pose = . u
. path

[CRadic del obstioulo (Hoat)
Distancia_angular (Aoat)

El médulo de Evasién de obstaculos calcula un recorrido para hacer un rodeo que circunde un obstaculo
circular.
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Entradas Tipo |Unid Prede Descripcion

ad [termi

nado
Ruta path ruta |Laruta a seguir.

vacia
Pose delpose (0, 0,/La posicion del obstaculo circular.
obstaculo 0)
Radio dellfloat [mm |100 |Elradio del obstaculo circular.
obstaculo
Distancia [float |Grad (10 La distancia angular maxima entre dos puntos del rodeo alrededor del
angular 0s obstaculo.
Salidas
Rodeo ruta ruta |Rodeo alrededor del obstaculo.

vacia
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5.8.8.1 Dialogo

Evasidn de obstaculos (1} [x]

.=
Evasion de obstaculos = ,(id [ |
[ |

[ Mostrar todo ]

El didlogo muestra la ruta original, el obstaculo y el rodeo.

5.9 Dispositivos de entrada

Esta categoria proporciona los blogues de funcién para realizar la interaccién con el usuario.

5.9.1 Panel de control

B (o (Aot
R.?l. wy [Aoat]
L4 “. ornega [Aoat

Consiste en un panel de control utilizable con el ratén.
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5.9.1.1

120

Salidas Tipo Descripcion

VX float Velocidad en direccién x
vy float Velocidad en direccion y
omega float Velocidad angular
Dialogo

Panel de control {1}

N

Olle

o

"4

()
X
v

.
->
N

-
.

El panel de control puede utilizarse como sigue:

e Haciendo clic en uno de los botones el sistema robot se mueve en el sentido de la flecha.

e Haciendo clic en una de las dos flechas circulares se realiza una rotacion en el sentido

correspondiente.

e Haciendo clic en el boton central se detiene el movimiento.

¢ Lavelocidad de los movimientos se ajusta con la corredera.
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Panel de control (1)

Robating &

Robaking @ -

Robotino @

Roboting &

q §50

N

Olle

"4

«|[x|[>

7
el(€]
N

L

5.9.2 Corredera

'_]7l

La corredera crea cualquier nimero entero dentro del margen especificado.
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5.9.2.1

5.10

5.10.1

122

Dialogo

Corredera (1)

Corredera

Minimo: M &xime; CQrientacion:

3

En el didlogo puede ajustarse el margen de valores (Minimo / Maximo) y la orientacién de la corredera (1
= horizontal, 0 = vertical).

Intercambio de datos

Esta categoria contiene bloques de funcién para el intercambio de datos con Robotino® View o con
aplicaciones externas.

Lector de imagen

[ Mimers fntie) | i I (S0da Timaget |

El lector de imagen lee imagenes JPEG de una secuencia de fotografias tomadas del sistema de archivos.
Puede especificare la ruta y el prefijo en el didlogo[123,

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado
Nimero int16 |-1 Nimero de la imagen deseada.
Si el Ndmero = -1, el nimero de la imagen es incrementado automaticamente
en 1 a cada paso, empezando por 0.
Salidas
Salida imag Imagen JPEG del archivo "<Directorio>/<PrefijoxNimeros.jpg" o bien
en "«Directorio>/<Prefijo>_<Nimero>.jpg".

Si el archivo no existe, se antepondran ceros al ndmero hasta una longitud
total de 4, hasta que se encuentre el archivo de imagen.
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5.10.1.1 Dialogo

Lector de imagen 1) [*]
Prefijo: | |
Directorio: | | [Ei]
|:| Tesk

En el didlogo es posible especificar el directorio y el prefijo de la secuencia de fotos a leer.
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5.10.1.2 Ejemplo

Lector de imagen (1) [*| @ Grabador de imagenes {1} []

Direckorio: | itikemp |
|

Prefijo: | image

| [
]

Prefijo |rD|:Il:ItiI'|D |

Directario: | iritemp |

|:| Tesk

5.10.2 Grabadorde imagenes

Entrada fimage] |l M
Habilitar (bool) | Il 2

El grabador de imagenes escribe una secuencia de imagenes JPEG en el sistema de archivos. Puede

especificare la ruta y el prefijo en el didlogo128. El ndmero de la imagen es incrementado en 1 a cada
paso, empezando con O.

Cada imagen (foto) es guardada como "<Directorio>/<Prefijo>_<Namero».jpg". El nimero tiene por lo
menos 4 digitos, incluyendo los ceros a la izquierda.

Entradas |Tipo |Predet/Descripcion
ermin
ado

Entrada imag

Siguiente imagen de la secuencia.
en

Habilitar bool |true

El grabador de imagenes esta activo.
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5.10.2.2

5.11

6.1

Libreria de blogues de funcién
Dialogo
P m
Directorio:

Prefijo: | image

Ejemplo

Véase ejemplo lector de imagen[128),

Variables

Las variables globales son de un tipo especial. Para todas las variables globales hay bloques de funcin
para leery escribir, disponibles en todos los subprogramas.. Estos bloques de funcién siempre muestran
el nombre de la variable.

Es posible afiadir, renombrar y quitar variables globales en el Administrador de variables (vista del
programa principal)[15). Ademas, se les puede asignar un valor inicial.

También es posible anadir, quitar o renombrar variables globales en la libreria de bloques de funcién
haciendo clic con el botdn derecho en el dispositivo "Variables" y eligiendo "Afadir", o haciendo clic con
el boton derecho en el lector o el escritor de la variable y seleccionando "Quitar" o "Renombrar”.

Dispositivos
Los Dispositivos establecen la conexién entre Robotino View y el mundo exterior. El dispositivo

"Robotino" puede comunicarse con un Robotino real o con uno de simulado. El dispositivo "Joystick"
puede leer las posiciones de los ejes de un joystick conectado al ordenador.

Anadir y editar

Cuando se crea un nuevo proyecto, se afiade automaticamente el dispositivo "Robotino". Para anadir
mas dispositivos, debe cambiar de la vista principal a la de un subprograma.
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@ No nombrado* - ROBOTINO ® View 2.3.4 =3

Archiva  Edician  Simulacion Robatino Viska  Extras  Mentana  Awuda

I hEHE b koo |1?2.25.1.1 v FESTO

O Programa principal | O Skepl | x
[=- |3 Funcién de libreria de bloques

|3y Légica

[C3) Matematicas

[T CAleula vectarial

|5y Visualizador

[ Procesamiento de imagenes

|5 Generadaor

[C3) Filkra

[C3) Mavegacidn

|53 Unidades de entrada

53 Intercambio de datos

[ Mis blogues de funciones
|5y variables
{2} Robotina®

Ariadir v] [Renumbrar...l [ Quitar

Bajo la libreria de bloques de funcién, pueden anadirse dispositivos utilizando el botén "Afadir". El
dispositivo elegido aparecera debajo del dispositivo "Robotino" en la libreria de bloques de funcién.

A los nuevos dispositivos se les asigna un nombre (nico. Este nombre puede cambiarse utilizando el
botén "Renombrar...", si previamente se ha seleccionado el dispositivo en la libreria de bloques de
funcién.

El boton "Quitar" se utiliza para quitar dispositivos del proyecto actual. Esta funcién s6lo esta disponible

sien el proyecto no se utiliza el bloque de funcién del dispositivo.

6.2 Mostrar dialogos

Los dispositivos configurables tienen una ventana de didlogo para su configuracion. El didlogo se abre
haciendo doble clic en el dispositivo una vez colocado en el subprograma.
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£ Mo nombrado® - ROBOTING ® View 2.3.4

Archivo  Edicidn Simulacion Robotino Wista  Extras  Wentana  &yuda

= I T = T |1?2.25.1.1 v FESTO

o Programa principal | o Stepl ‘ x
Funcidn de libreria de bloques

B [5) Légica

B [C5) Matematicas

B [ Céleula vectorial

B [ Visualizador

[E'] Procesamiento de imagenes

£ Robotino®

= B () Generadar
172.26.1.1 v| ;‘g\ % 5 Filro
. [E,‘] Mavegacian
Camar B [() Uridades de entrada
Resolucidn: [320x240 v| B ) Intercambio de datos

& () Mis blogues de Funciones
Wariables

Robotino®

[E; Sisterna de accionamisnto
B [(5) Deteccidn de colision
[E,'] Sisterna de imagenes

B ) Canector /S

B [ Mavegarién

B [ Ampliacién E/3

[E; Sensares inkernos

Frecuencia: 0 Hz

[ peshabilitar sistema accionadar

lll..llé@l.llll..lll@

[ Afiadir v] [Renombrar...][ Quikar

6.3 Robotino

El dispositivo Robotino proporciona acceso a los sensores y actuadores del Robotino®.

6.3.1 Barra de herramientas

& Sans nom® - ROBOTINOG & View 2.3.4

archiva  Edicidn Simulacion Robokino Wista  Exkras Yertana  Awvuda

P 0 E E bk @[ e ¥ FESTO |

Puede hallar el campo de introduccién de la direcciéon IP y el botén de conexién en la barra de
herramientas principall11). La entrada de la direccién IP y el botén de conexion se refieren al primer
dispositivo Robotino de la lista de dispositivos en el Administrador de dispositivos. La funcién del campo
de entrada de la direccion IP y del botén de conexi6n es idéntica a la del didlogo del dispositivo.
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6.3.2 Dialogo

1 |172.26.1.1 v|

Camara

3 Resolucidn: |320x240 W

4 Frecuencia: 0 Hz

5 [ ] Deshabilicar sistemna accionador

6

El dialogo del dispositivo Robotino aparecera tras un doble clic en el dispositivo correspondiente.

1 |Entrada de la direccién IPLa direccién predeterminada de Robotino es 172.26.1.1. Si desea
conectarse con Robotino Sim (funcionando en el mismo ordenador que
Robotino View) la direccion IP es 127.0.0.1:8080. 8080 es el nimero del
puerto en el cual Robotino server escucha conexiones de entrada. Si se
simula mas de un Robotino, el nimero de puerto puede ser mayor.

2 |Bot6n de conexidn Haciendo clic en este botén, se establece o se cierra la conexién con
Robotino.
Resolucién La resolucién de las imagenes requerida por la cAmara del Robotino.
4 Frecuencia Frecuencia de actualizacién de las imagenes
5 Deshabilitar sistemaSi esta marcado, los motores del Robotino estan desactivados.
accionador

6 |Ventana de mensajes |Muestra los diferentes mensajes en forma de texto.

6.3.3  Boques de funcion

Los bloques de funcién permiten el uso del dispositivo Robotino en un subprograma.

6.3.3.1 Sistema de accionamiento

Esta carpeta contiene bloques de funcién para controlar el sistema de accionamiento del Robotino.
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Motor

Valar de consigna

de welocidad [tprn] (Hoat

[ Freno (bool]
[ Aceleracidn fint]

talor de consiana
de welocidad [rprn] (Hoat

Restaurar posician (bool)
[ Aceleracidn (int]

talor de consiana
de welocidad [rprn] (Hoat

Restaurar posician (bool)
[ Frano (hool]

Restaurar posicion (booll | [l

Aceleracian (int]

Fuobakin
B—
| m—

=1

Fuobakin

Dispositivos

0lE)

B Velocidad actual Trpm] (Hoat) ]
B [ Posicicn actual fink) |
B [Intensidad [A] Aoat] ]

0lE)

Velacidad actual Trom

Pozician_actual (ink
Intensidad JAT (Hoat] |

o4k

Velacidad actual Trom

Pozician_actual (ink
Intensidad JAT (Hoat] |

o4k

Acceso a los motores del Robotino. Se muestra el nimero del motor.

Entradas
d

Valor
consigna
de
velocidad

de/float |rpm

Restablece bool
r posicion
Freno bool

Aceleracion|int

Salidas

Velocidad [float |rpm
actual

Posicion int
actual

Intensidad |float |A

© Festo Didactic GmbH & Co. KG

term
nado

0

false

false

100

Tipo |Unida|Prede|Descripcion

Elvalor de consigna de velocidad del regulador del motor en vueltas por
minuto. Tenga en cuenta que hay un reductor con una relacién 16:1
entre el motory la rueda del Robotino.

Si es verdadera (true) el contador de pulsos del encoder del motor se
restablece a 0.

Si es verdadera (true) el motor esta parado.

Acoplamiento del valor de consigna de velocidad en la entrada y el valor
de consigna de velocidad realmente transmitido (véase » Diélogom

La velocidad actual del motor.

El ndmero de pulsos contados desde que se ha aplicado tensién al
Robotino o desde que "Restablecer posicion" ha sido verdadero (true) y
luego falso (false). Los pulsos son generados por el encoder del motor,
que genera 2000 pulsos por vuelta.

La intensidad (corriente) medida en el puente H del motor.
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6.3.3.1.1

130

Dialogo

=9
Motor ='? u
u [ |

Aceleracicn: | 100 ]
ko |25 +
ki |25 B
kd: |25 Bl

IUsar paramekros predeterminados

[] restaurar &l inico

Parametro Descripcion
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Aceleracion Factor de Aceleracion/Deceleracion. Con el valor maximo, se dan directamente
100 valores de consigna de velocidad al controlador del motor. Con valores
inferiores, las diferencias entre los valores de consigna de velocidad se alisan
con el tiempo. Esto puede utilizarse para generar movimientos suaves en el

Robotino.

kp Término proporcional del regulador PID del motor.

ki Término integral del regulador PID del motor.

kd Término diferencial del regulador PID del motor.

Usar parametros Utilizar los valores de kp, ki y kd implementados en el firmware del Robotino.

predeterminados También se wusan estos valores predeterminados si se establece
kp=ki=kd=255.

Restablecer al inicio Inicializar la posicion Actual a 0 al inicio del programa

El control de velocidad de cada motor se realiza con un regulador PID.

u(t) = K, .«;:r(af)qt:!_,—:tlr ;e(t')dt' + K,é(t)

Los parametros son:

A partir de los valores establecidos en el dialogo, los parametros de regulacién se calculan de la siguiente
manera:

K,= kp /2
Ki=ki/ 1024
Ky=kd /2

Los valores predeterminados son:

kp = 25
ki=25
kd = 25
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6.3.3.1.2

132

Omniaccionamiento

vy [rnrn)s] [(Hoat)

wy [rarnjs] (Hoat)

[ ormeqa [deqfs] (Hoar)

RobotinaE

B | | G G
.0. mz [rprn] (Aoat)
[ ] B (o2 o] (Aoat]

Calcula los valores de consigna de la velocidad de los motores 1, 2 y 3, seglin las velocidades de
consigna vx, vy y omega.

Entradas |Tipo

VX float
vy float
omega float
Salidas

m1 float
m2 float
m3 float

Unida Prede Descripcion

Velocidad en direccion x en el sistema local de coordenadas del

Robotino.

Velocidad en direccién y en el sistema local de coordenadas del

Velocidad de rotacion.

Valor de consigna de velocidad motor 1

Valor de consigna de velocidad motor 2

d termi
nado

mm/s |0

mm/s |0

gra/s |0

rpm

rpm

rpm

Valor de consigna de velocidad motor 2

Robotino.

El blogue de funcion "Onmiaccionamiento (inverso)", calcula vx, vy y omega a partir de las velocidades
de rotacion de los motores.
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La figura muestra el sistema de coordenadas local de Robotino. Una velocidad de rotacién positiva

omega, genera una rotacion en sentido antihorario mirando el Robotino desde arriba.

6.3.3.2 Deteccion de colision

Aqui puede encontrar bloques de funcién relacionados con sensores para detectar obstaculos.

6.3.3.2.1 Paragolpes

Robatino@E

0 ™ o]

El paragolpes tiene integrado un sensor tactil. Al tocarlo, el sensor emite una sefial de salida.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado
Salidas
Valor bool Verdadero (true) si hay contacto.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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6.3.3.2.2
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Sensores de distancia

RobakinoiE R obakinalE FobakinalE

= [ [ alor T (Hoat] | = [ [ alor T\ (Hoar) | = [ (W alor [T (Hoat] |
» 1 B [ Crientacien [oral Aoati] ® 20 [ Cfentacion [qral (Aaatl] ® Sl [ CHentacion [qra] (Aoar

RobotinoiE RobakinoE FobatinoE

= [l [alor [T Hoat | = [ [lor T (Hoatd | o= [l [elor W Hoat |
» Ul [ Crentadon [aral Aoarl]  * ol [ Crentacian [oral (Reari] = O [ entacon [gral (eat

RobatinoiE R obatinalE FobatinalE

= M [Falor [T et | = Il [alor [9] (| = Il [Falor [7] (ot |
# B [_Srientacian [ara] (Aoat la. Criientacian [gral (Hoat -9. Crentacion [qral [Hoat

Permite la lectura de un sensor de distancia.

Entradas Tipo Unida Prede Descripcion

d termi
nado
Salidas
Valor float |Volt Lectura analbgica de un sensor de distancia en V. El escalado y la
conversién del valor debe ser realizado por el usuario.
Orientacién|float |Grado La orientaciéon del sensor en el sistema de coordenadas local de

S Robotino (ver imagen siguiente). La orientacion se calcula a partir del
ndmero del sensor como sigue:

Orientacion = 40&deg; x (Nimero -1)
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IR3 (80°)
IR4 (120°) T

IR5 (160°) / |

‘,.-""'"
IR6 (200°)

IR2 (40°)

A

IR1 (0°)

-

/ ~ L IR9 (320°)

R7(240°) 250°

Ejemplo

Dispositivos

La hoja de datos del sensor de distancia (es un Sharp GP2D120) muestra la correlacién entre la distancia

a un objeto en cmy la sefial de salida analdgica del sensor en Voltios.

© Festo Didactic GmbH & Co. KG

135



Dispositivos

2.8

<k

it

A

0B

0.4

.z

o
a4 1 4 & 8 LY LL 16 18 0 2@ M 26 MO0 A2 34 38 2B A0

Distanice to reflective obgect [cm)

Con esta correlacién es facil configurar una funcién de transferenciale3) de forma que la tensién
analdgica se corresponda con la distancia al objeto en cm. Tenga en cuenta que esta correlacion es la
inversa de la mostrada arriba. Esto significa que debemos omitir distancias inferiores a 4 cm. Una
distancia inferior a 4 cm no puede distinguirse de una distancia superior a 4 cm, puesto que la tensién
analdgica de la salida del sensor es la misma.

Ademas el convertidor analégico digital s6lo mide voltajes de hasta 2,55 V.

La correlacion entre la tension analdgica y la distancia también viene influida por el material del objeto a
detectar. Por todo ello, es una buena practica establecer la correlacién por medios propios en cada caso.
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Robating @&

=
1

Funcion de transferencia {1} [x]

40

4

0.3 .55

Graficos Tabla

Los valores de la funcion de transferencial631se dan a continuacién- Puede Copiar y Pegar estos valores
en su propia funcién de transferencial 631,

0.3 40
0.39 35
0.41 30
0.5 25
0.75 18
0.8 16
0.95 14
1.05 12
13 10
1.4 9
1.55 8
1.8 7
2 6
2.35 5
2.55 4

6.3.3.3 Sistema de imagenes

Esta carpeta contiene bloques de funcion para utilizar la cAmara del Robotino.
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6.3.3.3.1

6.3.3.3.1

138

Camara

RobokinoE

0 W [Trgen Trmage) |

La imagen en directo de la camara del Robotino.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado

Salidas

Imagen imag

en

La imagen de la cdmara del Robotino

Para ajustar la resolucién de la imagen, puede utilizar el dialogo del dispositivo[128.

Dialogo

Muestra la iltima imagen. Para ajustar la resolucién de la imagen, véase didlogo del dispositivo (128
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6.3.3.4 ConectorE/S

Aqui puede encontrar bloques de funcién para acceder al conector de E/S del Robotino.

24Y PIN 1Y)
AIMS PIN 14)
AING (PIN 1%)
AINT (PIN 18)
AINE (P 1)
RELO_MC iPin 12)
RELD_CO (i 150

GND P

24V (PN 1)

DO gein 10

D03 Pin

D02 Fing

DO1 ipiw A

D& ipim &)

D13 (PiM 53
DH2 [Pan 4}

DY (P %
GND il 2
RELD_NO (pin JI:I]-L 28V (PN 1)
[ i —— — = - 1
; -q...T. e -
4 13k »
- = - ——

REL1_NO Pin 20
RELY_COvipim 19
RELL_MNC (pix 18
AlNE (P 1)

AIMZ PIN 1)

AINZ (PN 15)

AIMNT (PN 14)

s ™ Ty
[ |2£L‘»."1:P1n1]

GND Pl
D5 (Pin 3
D& (Piw£)

DIF (PN 5}

DI8 (min &)

DOS (piK 7

24V (FM1Y)

6.3.3.4.1 Relé

RobotinoE

[l fhooll | Mg 4

Relés conmutadores 1y 2

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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D06 Fing

DO7 Pk o)
D08 (pin 1o

24 (PN 1)

GMD [Pk 1)

Robating

Dispositivos
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Entradas |Tipo Predet Descripcion
ermin
ado
Valor bool [false |Sies falsa (false) el relé esta desactivado.

Las conexiones delrelé 1 son REL1_NO, REL1_CO y REL1_NC.
Las conexiones delrelé 2 son REL2_NO, REL2_CO y REL2_NC.

GND PNz
24V (PIM 11)
DO goin 101
D03 P
24% (PiN 1Y) DOZ Pin &
AINS PIN 14 DO w7
AING (PIN 15) D4 pim &)
AINT (PIN 16) (L ERZIE
AN (PIN 17 D2 [Pin 4}
RELO_MC (pini 12 11 {Pik
RELD_CO (pitd 140 GMND PiM 2y
RELD_NO (pin !% A (PN 1)
M iy
Mo s das T TT._T.F{-T L) .%

yeoaa e ey .__JI'LLJF
REL1_HC||szu>I T T [ rz:n-'u:mm 1
REL1_CO ipin 19) GND Fin 2
REL1_MC (pini 15 D% (piki
AlN& iPin 1 D& (Pin <)
AIME PN 1) DNF (PIN 53
AIMZ PN 15) DI (piM &)
AINT (PIN 183 DOS (s 7
24V (Piw 13 DO& (PinE
DOF ki 4)
D08 Pin 100
24V PN 1)
GND Fin a2y

140
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6.3.3.4.2 Salida digital

RobotinoE RobakinoE Robotino@ RobokinoE

W alor (b I.:_1| [alor (hool) ."_2| Walor (boo .:_3| Ralor (boo .:_lq_

FobakinoE FobakinoE Robotino@ RobokinoiE

W alor (b I.:_5| [Calor (hool) ."_E| Walor (boo .:_T' Walor (boo .:_Bl

Activa una salida digital

Entradas |Tipo Predet Descripcion
ermin
ado

Valor bool [false |Sies verdadera (true) la salida en el conector de E/S del Robotino es +10V.
De lo contrario, la salida es OV

El conector para la salida digital x es DOx con x en [1;8].
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GMD PN 1)
24V (PN 1)
DHONé) (PR 1)
003 Ping)
24 PiM Y DOZ il g
AINS (PIN 14 DO pw
AlNE (PIN 15) D4 cpim )
AINT (PIN 18) [HEN R
AINE iPIn 1) N2 Pk 2}
RELO_MC iPin 12 D11 Pk %
RELD_CO (i 130 GND PN 2
FELD_MO (piM 2 24Y (PN 1)
[ | 4- -#-
W =mEE
-_'!_--.!_L!_- F L T L T T . T : L ---!:\_- ._- -\_-}_-
REL1_NO pwa0) | i | T2av em
RELT_COv (Pim 19 GND b 2
REL1_MC (Piw 1) D15 (s n
AlMA ipiH 1n D& (Pw £
AIM3 (PN 18 DIF M 5}
AIMZ PN 15) DI (piM &)
AINT (PiN 18} DOS (pmm
24N (AN 13 D06 FNE
DO7 Pk 4}
D08 Pibi 100
24Y PN 1)
GMD PiM 1y
6.3.3.4.3 Entrada analégica
Robotinoi® Fobatino® Robotino® Robotino®

== == == ==
b 4 B v alor T (Hoat b 2.| W alor [T (Hoaf] | b 3. [ % alor [WT (Hoat] | ba, 4. [alor [T (Hoat] |

RobokinoE FobakinoE RobokinoiE Robotino®

— = = —
e (Ve oTeaT] wEmn = :
b 5. " alor W] (Aoat b E. Walor [T (Hoat ba, T. Walor [\ (Hoat] | b B A lor 2T ifoatd |

Lee el valor de una entrada analégica.

Salidas Tipo Unida |Descripcion
d
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Valor float |Volt

El voltaje medido. Margen [0;10].

El conector para la entrada analdgica x es AINx con x en [1;8].

24V (PIN 1)

AINS PIN 14)

AIMNG (PIN 15)

AINT (PIN 18)

AINB iPIN 1)

RELO_MC pini 12
RELD_CO (pin 130
RELD_NO (pin :%_

GHND vz
24N ipiM11)
DHOM) (PR 1)
D03 iPin 9
DOZ Pk g
DO pw
Dl4 crim )
[HEN T
[HZ [PiM 5}
011 (Pl 3

GHD PiM 2y

24V (Pw 1)
-

H

REL1_NO ik 20y
RELL_COv P 19)
REL1_MC (pin 15)

AlNA (pin 1

AING (PIN 18)

AINZ [PIN 15)
AINT w14}

24V (PiH 1Y)

© Festo Didactic GmbH & Co. KG

1 Ty Ty ¥y

12&\"I:Pi|| 1
GND PN 2
05 (piw 3
D& ik £

DIF (PiM 5)

DI8 i &)

DO5 (rin 7
D06 PikE

DOF ik )
D08 (pin 10

24N PN 1)

GMD ik 1)
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6.3.3.4.4 Entrada digital
R.obotino@ Robotino@ Robotino@ R.obotino@
— ——] ——] —
v 1. Walor (boo v 2. Walor hooll | 3. Ralor (bon v 4.|'-.-'a||:|r Bl
R.obotino@ Robotino@ Robotino@ R.obotino@
— ——] ——] —
v 5. Walor (boo v E. Walor hooll | T. Ralor (bon v B.I'-.-'alnr Bl

Lee el valor de una entrada digital.

Salidas Tipo |Descripcion

Valor bool

El valor del conector de E/S del Robotino. Los voltajes inferiores a 5,75 V son
considerados como falsos (false). Los valores superiores a 8.6V son considerados
como verdaderos (true). Si el voltaje en el conector se halla entre 5,75V y 8,6V el
valor permanece inalterable.

El conector para la entrada digital x es DIx con x en [1;8].

144
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6.3.3.5.1

GMD PN 1)
24V (PN 1)
DHONé) (PR 1)
003 Ping)
24 PiM Y DOZ il g
AINS (RIN 14) DO1 i A
AlIMNE (PIN 15) D& crin &)
AINT (PIN 18) [HEN R
AINE iPIn 1) N2 Pk 2}
RELD_MC (pin 12) D11 (ribi 5
RELD_CO (it 23] GHD PN )
RELD_MO ipin zl:l]-L AV (PN 1)
T ST
- ---
-m 'l-- -
l _} -
RELL_NO 20| T
RELY_COv pim 15 GND Pil 2)
REL1_MC (Piw 1) D15 (s n
AlME (PiK 1) D16 Fin <
AlM3 PIN 1) DNF (PIN 53
AIMZ PN 15) DI (piM &)
AINT (Fin 14y DO5 P )
24N (AN 13 D06 FNE
DO7 Pk 4}
D08 Pibi 100
24Y PN 1)
GMD PiM 1y
Navegacion

Esta carpeta contiene bloques de funcidn para la localizacién del Robotino.

Odometria

RobokinolE

x [rorn] (Hoat]

B—
w [rorn] (Hoat] 1 I [T (Hoar]
[Zolocar fhooli | M I |deq) [Noa

Dispositivos

Para esta funcién se necesita una tarjeta de memoria Compact-Flash de 1GB para

Robotino (V1.7 o superior).

(No funciona con tarjetas de memoria de 256MB ni versiones <=1.6)

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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6.3.3.5.2

146

La odometria es la utilizacién de datos procedentes del movimiento de los actuadores para estimar los
cambios de posicién en el tiempo. Véase http://es.wikipedia.org/wiki/Odometria.

La rotacion de las ruedas se mide con la mayor resolucién posible en el tiempo. A cada paso de tiempo,
se calcula la distancia recorrida por el vehiculo a partir de la velocidad de rotacién de las ruedas. Estas
distancias muy pequenas obtenidas de los pasos, se integran a lo largo del tiempo. Con ello se obtiene la
posicion actual relativa a la posicién de partida. Con este método se obtienen unos buenos resultados
locales. En largas distancias o bajo condiciones adversas (deslizamiento de las ruedas debido a polvo en
el suelo, deriva producida por un sentido preferente del piso), este método produce errores muy
apreciables. Teniendo esto en cuenta, la odometria siempre se combina con otros métodos para
compensar los errores citados.

Entradas Tipo

Unida Prede Descripcion

d termi
nado

X float /mm |0 La nueva posiciéon x La odometria se reinicia a la nueva posicién si
"Set" es verdadero (true).

y float jmm |0 La nueva posiciéon y La odometria se reinicia a la nueva posicién si
"Set" es verdadero (true).

phi float |Grado |0 La nueva orientaciéon La odometria se reinicia a la nueva posicién si

S "Set" es verdadero (true).

Set bool false |Sies verdadera (true), la odometria se establece a los valores de las
entradas x, y y phi. Para reiniciar la odometria a (0,0,0) s6lo es necesario
poner esta entrada en verdadero (true) durante un paso. No es
necesario que estén conectadas las demas entradas, puesto que los
valores predeterminados son 0.

Salidas

X float |mm La posicién x actual de la odometria en las coordenadas globales.

y float |mm La posicién y actual de la odometria en las coordenadas globales.

phi float |Grado La orientacién actual de la odometria en las coordenadas globales.

S
North Star
Robotino
Hurmero de zala oot |

Calibracicn techo (Hoat] | = [ Imm] (Hoat)
i Jrorn] (Aoat] | W * B (v Trom] (Hoaf)
v [rorn] (Aoat] | Il B [ohiTaral (Aot
phi [aral (Hoat] | 0 B [Provectores (ot
[Solocar booll |

North Star ® es un sensor que determina la posicion absoluta del Robotino® con la ayuda de proyectores.
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Entradas Tipo |Unida|Prede
d termi
nado
Nidmero delint 1
sala

Dispositivos

Descripcion

El ndmero de la sala en la que se halla actualmente Robotino.
Las salas se numeran empezando por 1.

Calibracion [float mm |1 Distancia entre el detectory el techo. Si la distancia al techo es de 3 m,
techo la distancia entre el detector y el techo es de aproximadamente 2800
mm.
X float i mm |0 posicion x del origen, establecido por la entrada "Set".
y float i mm |0 posicion y del origen, establecido por la entrada "Set".
phi float |Grado |0 Orientacién del origen, establecido por la entrada "Set".
S
Set bool false |Sies verdadera (true), se utiliza la pose actual (x,y,phi) como origen.
Salidas
X float |mm La posicion x actual en las coordenadas globales.
y float |mm La posicion y actual en las coordenadas globales.
phi float |Grado La orientacién actual en las coordenadas globales.
S
Proyectore |int Namero de proyectores visibles.
s
Room ID Projector type Switch-Setting Frequency [Hz]
] Projectorkit NS 1 Spot15Wz2 =10 1040
Spot25W2 =25 2350
1 Projectorkit NS 1 Spot15Wz =1 1150
Spot25W2=9 2450
2 Projectorkit NS 1 Spot15W2 =2 1250
SpotZ25W2=A 2560 Frojectorkit N51
3 Projector NS2-50Hz 1 Spot A3025
Spot B 3925
g Projector NS2-50Hz 2 Spot A3125 — )
Spot B 4025 -
. <ra®,
5 Projector NS2-50Hz 3 Spot A 3225 '2aa00
Spot B 4125 Projector NS2

El detector NorthStar puede fijarse al Robotino de diferentes formas. Seg(in la configuracion, el archivo: /
etc/robotino/robotino.xml del robotino debe ser adaptado con un editor de texto. El valor de la
orientacion debe establecerse seglin la figura inferior.

<Nort hSt ar >
<! --The orientation of the northstar

© Festo Didactic GmbH & Co. KG
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<Orientation value="1" />
</ Nort hSt ar >
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6.3.3.5.2 Dialogo

North Star & 3]
[ |
H—N
North Star ® H H
H N
|
Sala actual: 1
Mimero de provectares:
Mrmero de secuencia: 0
Punto A Intensidad del primer punto de luz emitido por el proyector.
Punto B Intensidad del segundo punto de luz emitido por el proyector.
Sala actual El ndmero de sala detectado por el sensor NorthStar.

Ndmero de proyectores |Namero de proyectores visibles.

NiGmero de secuencia |El nimero de secuencia es incrementado en una unidad cada vez que el
sensor NorthStar proporciona nuevas lecturas.
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6.3.3.5.2 Ejemplo

Robotino &

Roboting &
= . -
DO — L0 m— e
A . = = 1 u
4
EI. Roboting &
—— ——pg
0,2 [Lm =
52
— Roboting @&
100,0 = ) e
E Robotine & =] =
00,0 [+ - 5—m B
90,0 = [ |
Robotino & .=
- H g S —=
:ﬂ Q —
m—H
-
= |

El panel de control se utiliza para mover el Robotino.

NorthStar detectara el proyector que pertenece a la sala nimero 4. El nuevo proyector NorthStar debe
establecerse para la sala 1.
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6.3.3.6.1

Dispositivos

A través de la constante booleana (true/false) el sistema de coordenadas de NorthStar y la odometria
pueden transformarse de forma que "pose NorthStar actual" == "pose odometria actual" ==
(100,100,90).

Restando los componentes de NorthStar y odometria, puede verse el error que se produce entre
odometria y NorthStar.

Ampliacion E/S

Esta carpeta contiene bloques de funcién para otros interfaces de hardware del Robotino.

Entrada del transmisor giratorio

FobokinaE
.ﬂ-”-”-. Velocidad actual Tricksfs] (int
ROSICION (Doo 2 W [ Fosician actual [ricks] Gint
Este bloque de funcion lee valores del transmisor giratorio (encoder) del Robotino.
La entrada del transmisor giratorio interpreta las sefiales de un encoder digital (Canales A-B, cédigo de
Gray).

Se tienen en cuenta los flancos ascendente y descendente. Esto produce una resolucién efectiva de 4
cuadrantes.

Ejemplo: El encoder de los motores de accionamiento del Robotino tiene una resolucién de 500 pulsos.
De forma efectiva, se cuentan 2000 pulsos.
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6.3.3.6.2

152

Entradas Tipo Unid Prede Descripcion

ad termi
nado
Restablece |bool 0 Si es verdadera (true) la posicion actual se restablece a 0.
r posicién
Salidas
Velocidad |int |pulso El voltaje medido.
actual s/s
Posicién  |int  |pulso La suma de todos los pulsos medidos desde la puesta en marcha de
actual S Robotino o desde que "Restablecer posicion" = true.
Salida de potencia
RobotinoE

i
cansigna (int .@. Intensidad [&] (Aoat

Este bloque de funcién asigna valores de consigna a la salida de potencia del Robotino (anteriormente
Motor 4). La salida de potencia s6lo puede utilizarse si el subprograma no utiliza la pinza.

La salida es materializada por un puente H, que puede suministrar hasta 5A de corriente continua.

El puente H es controlado por una sefial PWM de alta frecuencia y un bit para la direccién.

El signo del valor de consigna dado por la entrada corresponde al bit de direccién.

Elvalor absoluto del valor de consigna influye la sefial PWM.

Un valor de consigna de 0 no genera ninguna seiial PWM, es decir, el puente H no suministra corriente
alguna.

Un valor de consigna de 50 produce una relacién high-low (alto-bajo) de la sefial PWM del 50%.

Un valor de consigna de 100 genera una sefal permanente alta, es decir, el puente H suministra la
maxima corriente.

Entradas Tipo |Unid Prede Descripcion

ad termi

nado
Valor  dejint 0 Establece el bit de direccion y la sefial PWM. Margen -100 a 1000. Los
consigna valores inferiores a -100 son interpretados como -100. Los valores

superiores a 100 son interpretados como 100.

Salidas

Intensidad (float A Intensidad (corriente) que fluye por el puente H.
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La intensidad suministrada por la salida de potencia esta limitada de forma predeterminada.

Para cambiar o inhabilitar esta limitacion, debe editarse el archivo: /etc/robotino/robotino.xml en el
Robotino.

Los nuevos valores se asignan al cabo de 2 segundos.

6.3.3.6.3 Pinza

R.obotino®

1 I (s Tl |
(A el | W ) [ oo Do

Utilice este mddulo con una Pinza Robotino de Festo. La Pinza sélo puede utilizarse si el subprograma
actual no contiene ninguna salida de potenciafis

Entradas |Tipo |Predet Descripcion

ermin
ado
Abrir bool |false |Siesverdadera (true) la pinza esta abierta.
Salidas
Abierta bool Verdadera (true) si la pinza ha alcanzado su posicién abierta.
Cerrada bool Verdadera (true) si la pinza ha alcanzado su posicién cerrada.

La Pinza debe conectarse el puerto X15 en la PCB detras de la bateria:

cable marrén (+) a la izquierda, cable azul (-) a la derecha.

6.3.3.7 Sensores internos

6.3.3.7.1  Supervision de la alimentacion

RobotinaE

B Zonsuma de potencia [Aoat
W CEatera [V foat] |

El m6dulo de supervision de la alimentacion del Robotino.

Entradas Tipo Unid Prede Descripcion
ad |termi
nado

Salidas
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6.3.3.7.2

6.4

6.4.1

154

Consumo [float
de
potencia

Bateria float

Desconexion

A La intensidad actual consumida por las baterias del Robotino.

Volt Tension de la bateria.

Robating

-
[ Cresconensn (bool | ID(S)

Desconexion y apagado del Robotino.

Entradas |Tipo

Desconexi6 |bool
n

Joystick

Predet/Descripcion
ermin
ado

false |Siesverdadera (true), Robotino se desconecta y se apaga.

El dispositivo "Joystick" permite el acceso a una palanca de mando conectada localmente.

Dialogo
o Joystick | e
_L Joystick
lTup Gun Fox 2 Pro - I
Mimero de ejes: &
Mimero de botones: 7

1 |Lista de

joysticksEl cuadro combinado contiene una entrada para cada joystick disponible

disponibles en el ordenador. La lista se actualiza cada vez que se afiade o se retira un
joystick del ordenador. Al seleccionar un joystick, sus botones y ejes estan
disponibles a través de los correspondientes blogues de funcidn.
2 Ndmero de ejes El nimero de ejes del joystick seleccionado.
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3 Ndmero de botones El nimero de botones del joystick seleccionado.

6.4.2  Boques de funcion

Bloques de funcién para leer estados de ejes y botones.

6.4.2.1 Boton

Jovstick, Jovstick, Jovstick, Jovstick,
(D) etz (2) M (e ()M (Faioroal] (4) M (Falor ool |
Jovstick, Jovstick, Jovstick, Jovstick,

(®) ™ etz (6) M (ool (7) M (aiaroa] () M (Falarthoal ]

Leer el estado de un boton del joystick.

Salidas Tipo |Descripcion

Valor bool

6.4.2.2 Eje

Jovystick, Jovystick, Jovyskick, Jovystick,
V¢ | leemm 2 lermaom B2 Tremmi g R mam
Jovystick, Jovystick, Joweskick, Jowystick,

?ﬁl Zl ?T. ?3.

Leer la posicion del eje de un joystick.

Salidas Tipo |Descripcion

Valor int Margen -1000 a 1000.
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6.5 Camara local

El dispositivo "Camara local" permite el acceso a una camara que esté conectada al ordenador (p.ej. una
webcam).

6.5.1 Dialogo

“* Caméra locale | B

B Cameéra locale

‘I[Micrusuft LifeCam YX-7000 v] [2 Escaneo ] [3 Coneckar ] 4

5

Lista de camarasAqui se muestran todas las camaras conectadas al sistema. La lista se
disponibles actualiza cuando se conecta o se retira una nueva camara del ordenador.

Escaneo Actualiza la lista de camaras disponibles.
Conectar/Desconectar Establece/Cierra la conexién con la camara seleccionada.

Resolucion/Profundidad Aqui puede ajustar la resolucion y la profundidad de color. Se muestran
de color todas las resoluciones soportadas por la camara.

Ventana de mensajes  Muestra los diferentes mensajes en forma de texto.

Tras seleccionar una cdmara, se establece la conexién. Entonces es posible ajustar la resolucion.

156
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> Caméra locale E=E)

B Cameéra locale

Microsoft LifeCam VX-7000 Escaneo [ Disconnect ] [352“ 288 @24 ']

Successfully connected to "Microsoft LifeCam Vx-7000"

6.5.2  Boques de funcion

Los bloques de funcién permiten utilizar el dispositivo "Camara local" en un subprograma.

6.5.2.1 Camara
Caméra locale

0 B (Tgen (e |

Imagen en directo de la cdmara local.

Entradas |Tipo |Predet Descripcion
ermin
ado

Salidas

Imagen imag Imagen en directo
en

La profundidad de colory la resolucién pueden seleccionarse en el didlogo del dispositivo[158.
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6.5.2.1.1 Dialogo

Camera @

Camera (o ||

El didlogo de la cdmara muestra la imagen actual Para ajustar la resolucion de la imagen, véase dialogo
del dispositivo[t58)

6.6 Cliente OPC

OPC es un interface estandarizado entre diferentes aplicaciones de software y controladores de
diferentes médulos de hardware (p.ej. PLCs).

A un mismo Servidor OPC pueden conectarse varios Clientes OPC.
Un Servidor OPC (especial) a menudo es ofrecido por los fabricantes de PLC mas conocidos.

En la muestra que sigue, Festo EasyPort se conectara al Robotino View a través del Servidor Festo EzOPC
gratuito.

El Servidor EzOPC asigna las entradas/salidas de hasta 4 EasyPorts utilizando los denominados " Grupos
(Groups)" y "Etiquetas (Tags)":

e ElDispositivo 1 mostrado como grupo "EasyPort1"

¢ Por lo tanto, la salida 1 aparece como etiqueta "EasyPort1.0utputPort1"

Seguir los pasos siguientes:

1. Instalar el EzZOPC-Server.

2. Ejecutar el EzZOPC Servery elegir "Process Simulation..." y "PLC via EasyPort".
3. Poner en marcha Robotino View.

4, Ahadir el dispositivo "OPC Client"

5. En el mend de didlogo del dispositivo, seleccionar Ajustes predeterminados » "Festo EzZOPC EasyPort".
Los valores predeterminados para el EasyPort seran cargados.
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6. Si es necesario, seleccionar "FestoDidactic.EzOPC.1".
7. Iniciar la conexion.

8. Usar los bloques de funcion OPC Client para acceder a los datos OPC de las entradas/salidas del
EasyPort.

Sugerencia: Si desea utilizar un PLC de otro fabricante, necesitara el OPC Server y el OPC Client de este
fabricante. Utilice un OPC Client para ver qué etiquetas estan disponibles en el OPC Server de su PLC.

Puede hallarse informacion adicional y descargas en: http://www.opcconnect.com/

6.6.1 Dialogo

1FestDDidactic.E20PC.2 b [2 Coneckar ] [3 Escaneo ]
Tan Waleur
Do_Pork_1 | EasyPortl, OutputPartl 4

DO _Paort_#  EasyPortl,OukbputPortz
DO Pork_3

DO _Pork_4

DI_Port_1  EasyPortl.InputPortl
DI_Port_2  EasyPaortl.InputPaortz
DI_Port_3

DI_Port_4

&0 Pork_1  EasyPortl.AnalogOuto
&0 Port_2  EasyPortl.Analoglutl
AD Pork_3

a0 Pork_4

&I Part 1 EasyPortl.AnalogInd
Al _Port_z  EasyPortl.Analoginl
&I _Port 3 EasyPortl.AnalogIng

&I _Port_ 4 EasyPortl.Analoging

1 Seleccionar OPC Server |La lista muestra los Servidores OPC disponibles localmente.
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160

2 Conectar
3 Escaneo
4 |Asignacion

Fila Bloque de funcién

DO_PoSalida digital 1
rt_1
DO_PoSalida digital 2
rt_2

DO_PoSalida digital 3
rt_3

DO_PoSalida digital 4
r_4

DI_Por Entrada digital 1
t1

DI_Por|Entrada digital 2
t 2

DI_Por|Entrada digital 3
t_3

DI_Por Entrada digital 4
t_4

AO_Po Salida analégica 1
rt_1
AO_Po Salida analégica 2
rt_2

AO_Po Salida analégica 3
rt_3

AO_Po Salida analégica 4
rt_4

Al_Por Entrada analégica 1

t_1

Al_Por Entrada analégica 2

t.2

Al_Por Entrada analégica 3

t_3

Al_Por Entrada analégica 4

t_4

Establece una conexién con el OPC Server seleccionado.

Actualiza la lista de servidores OPC

Esta tabla define la asignacion de los bloques de funcién a los "Tags"

OPC.

El mend de contexto proporciona la siguiente funcionalidad:
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6.6.2

6.6.2.1

6.6.2.1.1

Dispositivos

Ajustes predefinidas »
Carga
Guardar

Ayuda

Ajustes predefinidos P> Carga una asignacion adecuada para VirtualPLC
Festo EzOPC VirtualPLC

Ajustes predefinidos P Carga una asignacion adecuada para EasyPort
Festo EzOPC EasyPort

Load Carga una asignacién desde un archivo
Save Guarda la asignacion actual en un archivo.
Help Muestra esta pagina de ayuda.

Boques de funcion

Los bloques de funcién permiten utilizar el dispositivo "OPC Client" en un subprograma.

Entradas

Entrada analégica

OPC Client OPC Client OPC Client OPC Client

bo 4 M Cezlor Gnfl] ) "oy M Lalor (ndl] ), "o M [ilor o] ), " g B [V/alor (]

Lectura del "Tag" asignado a Al_Port_x con x en[1;4]

Salidas Tipo |Descripcion

Valor int Margen 0 a 65535
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6.6.2.1.2 Entradadigital

OPC Client

)¢
A%
ENEEEEER

[

]a]n]

[

]u]x)

[

u]u]x)

[3E]

n]u]x)

[

u]n]

L5

nlaln]

LB

u]u]x)

B
B
B
B
B
B
B
B

[

n]u]x]

OPC Client

0
L]
(=] [ma)] [ns]| fn=]{fu=]{fu=] {{n=]

—
b

B

[

x[x]u]

[

u[a]x]

[

]u]u]

[3E]

n]s]

[

x[u]u)

[

nlu]u)

[

]u]u]

[

n]a]s]

OPC Client

1y
=
7]

M
)
ENEEEEEE

b0 (boo

t 1 [boo

b2 [boo

t <} (oo

b5 [(boo

LB [boo

B
B
B
Bit 2 (Boal
B
B
B
B

b7 [boo

OPC Client

[

nfu]u)

[

Ju]n]

[

]

7]

[3E]

nfe]s]

[

nfu]u)

[

nfulu)

[

]

fa=d] [n=d] fn=d]| fn=d | fu=d {fu=q {fu=] n=]

N
ENEEEEEE

[

nfe]s]

Lee valores de bit del "Tag" asignado a DI_Port_x con x en [1;4]

Salidas

Bit 0

Bit7

6.6.2.2 Salidas

Tipo |Descripcion

bool

bool

6.6.2.2.1 Salida analdgica

CPC Client

OPC Client

True si el bit 0 esta activo

True si el bit 7 esta activo

CPC Client

CPC Client

Gy My [Ty Vi My g

Escribir un valoren el "Tag" asignado a AO_Port_x con x en [1;4]

Entradas

Valor

162

Tipo |Descripcion

int Margen 0 a 65535
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6.6.2.2.2

6.7

6.7.1

Dispositivos

Salida digital
QPC Client OPC Client QPC Client OPC Client
Bt 0 (bocl) | I Eit 0 (bool) | Il Bt 0 (bocl) | Il Eit 0 (bool) | Il
Bit 1 (bocl) | Il Eit 1 (booll | Il Bit 1 (bl | I Eit 1 (bool) | Il
Bit 2 [boo = Bit 2 [boo = Bit 2 [boo = Bit 2 [boo =
Bit = (hoal OPC Bit = (hoa OPC Bit = (hool OPC Bit = (hoa OPC
Eit 4 (booll |4 1 Bit < (bool | N 2 Eit 4 (ool | 3 Bit < (booll | M- 4
Bit & ibocl) | [l Eit & (booll | [l Bit & ibocl) | [l Eit & (bool) | [l
Bit & (bocl) | I Bit & (booll | I Bit & (bool) | I Bit & (bool) | I
Bit 7 (bocl) | I Eit 7 (bool) | I Bit 7 (bool) | I Eit 7 (bool) | Il
Activa bits del "Tag" asignado a DO_Port_x con x en [1;4]
Entradas Tipo |Descripcion
Bit 0 bool |Sies verdadero (true) el valor enviado al OPC server es aumentado por 20 = 1.
Bit 7 bool |Sies verdadero (true) el valor enviado al OPC server es aumentado por 27 = 128.

Intercambio de datos

Los dispositivos de esta categoria se utilizan para intercambiar datos entre diferentes instancias de
Robotino View en una red.

Servidor

El servidor de intercambio de datos puede ser utilizado por un ndmero cualquiera de clientes para
intercambiar datos a través de un nidmero cualquiera de canales de comunicacién. Los canales de
comunicacién se crean en el lado del servidor. Los canales de comunicacién creados son difundidos a
todos los clientes. Los clientes pueden elegir los canales con los que van a intercambiar datos con el
servidor.

Servidor y clientes tienen los mismos derechos durante el intercambio de datos. Cuando un cliente
escribe datos en un canal de comunicacién, los datos se transfieren al servidory de alli a todos los demas
clientes. Si mas de un participante esta escribiendo en el mismo canal. es impredecible saber qué dato
contendra finalmente el canal de comunicacion.

Después de afadir el dispositivo servidor de intercambio de datos en la libreria de bloques de funcién,
pueden anadirse los canales de comunicacién por medio del meni de contexto de los servidores.
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164

£ Mo nombrado® - ROBOTINOG @ View 2.3.4

Archivo  Edicion  Simulacion Robokino Wista  Extras  Mentana  Ayuda

e I = = I |1?2.2a.1.1 v FESTO

o Programa principal [o Stepl l x
-- [ Funcidn de libreria de bloques

h Variables
- Robatino®

Afiadir canal
Iniciar servidor

[ Ariadir vl [Renombrar...][ Quitar

Aparece un didlogo para introducir el nombre y el tipo del nuevo canal.

£ robview?2

Mombre del canal: | |

Tipo de canal: |int32 V|

[ Arcepkar ][Cancelar ]

El nombre del canal debe ser (nico y debe contener sélo caracteres ASCIl, excluyendo el caracter "/".
Presionando "Aceptar" se crea el canal. En la libreria de bloques de funcién aparecen dos nuevos
bloques con el nombre "nombre del canal Escritor" y "nombre del canal Lector". Estos bloques de
funcién se utilizan para escribir o para leer datos de un canal de comunicacion.
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& Mo nombrado® - ROBOTING ® View 2.3.4

archivo  Edicion  Simulacion Robokino  Wista  Extras  Ventana  Ayuda

B hE HE Pl o -|1?22611 v] FESTO

o Programa principal | o Skepl | »

Funcian de libreria de blogues
B[ Légica
B ) Mateméticas
) Céleulo vectorial
B I3 Wisualizador
[E'] Procesamiento de imagenes
3 Generadar
- [ Filtra
_. |53 Mawegacion
[#-[3) Unidades de entrada
[#- 5 Intercambio de datos
[ 5 Mis bloques de Funciones
|3 variables
@ Robotino@
=- f‘_' Intercambio de datos servidor
S goy my canal Escribor
:----,ﬁ ry canal Lector

lllllllﬁf

-
L2a)

Ariadir v] [Renumhrar...] [ Quitar
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6.7.1.1

6.7.2

166

Dialogo

€ Intercambio de datos servidor E'E'E'

+" Intercambio de datos servidor

Server
Puerta del servidar: |9EIBEI | [Detener servidar]
Enviando intervala: |2IZIIII & |

Servidor iniciado

El didlogo del servidor de intercambio de datos se abre haciendo doble clic en el simbolo del dispositivo
en la libreria de bloques de funcién.

El puerto del servidor es el puerto TCP por el que escucha el servidor para conexiones de entrada.

El intervalo de envio es el intervalo de tiempo que debe transcurrir tras una transmisién hasta que se
permita la siguiente transmision.

Con "Iniciar servidor" el servidor empieza a escuchar. A partir de entonces, los clientes pueden
conectarse con el servidor.

Cliente

El cliente de intercambio de datos se conecta a un servidor de intercambio de datosh63). Tras ello, pueden
intercambiarse datos con el servidor utilizando los canales de comunicacion del servidor.

Una vez que el cliente se ha conectado correctamente con el servidor de intercambio de datoslied se
dispone de una lista de canales de comunicacién.
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€ Intercambio de datos cliente ._
N . .
t" Intercambio de datos cliente
Client

Direccion del servidar: |12?.D.D.1 | [Descanectar ]

Reconexidn aukomatica

Enviando intervala: |2IZIIZI $|
Mombre Tipo

1 a I32

2 b 132

3c FLOATIZ

4 d FLOAT3Z

Conectado

Muesa configuracion

Dispositivos

En el lado del servidor se han creado los canales de comunicacion a,b del tipo 132 (entero (integer) de 32
bit) y c,d del tipo FLOAT32 (nlimero real de coma flotante de 32 bit). Ahora pueden anadirse los canales al
cliente en la libreria de blogues de funcién.
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£ No nombrado® - ROBOTIND ® View 2.3.4

Archivo  Edicidon  Simulacidn Fobotino  Yista  Extras  Wentana  Avuda

A DS HE ke E [reeu v FESTO

o Pragramna principal | o atepl | »x
|5) Funcidn de libreria de blogues
[ variables

{2} Robatino®
= ' Inkercambio de datos servidor

fe 3 Escritor

vi alector
1ot b Escribor

vin blector

o )
Lo C Escribor
vo CLector

4 d Escritor

vo dLector
fyuda |
Ariadir canal
#fiadir kodos los canales b
Desconeckar c
d
Afiadir vl [Rennmhrar... ] [ Quitar

Como en el servidor de intercambio de datos[163la libreria de bloques de funcién muestra dos bloques de
funcidén tras afiadir un canal al cliente. A través del mend de contexto del cliente, pueden afiadirse
canales uno por uno o todos a la vez. Utilizando la entrada "Conectar" del mend de contexto puede
establecerse la conexion con el servidor sin utilizar el dialogo del cliente.
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6.7.2.1 Dialogo

€ Intercambio de datos cliente |’._||’E|fz|
N . .
t" Intercambio de datos cliente
Client

Direccion del servidar: |12?.D.D.1 | [Descanectar ]

Reconexidn aukomatica

Enviando intervala: |2IZIIZI $|
Mombre Tipo

1 a I32

2 b 132

3c FLOATIZ

4 d FLOAT3Z

Conectado

Muesa configuracion

La direccion del servidor es la direccion IP del servidor con el cual desea conectarse el cliente. Si s6lo se
da la direccién IP, la conexién se establece utilizando el puerto predeterminado del servidor 9080. Si el
servidor estd escuchando por un puerto diferente, puede especificarse el nimero del puerto en la
direccién IP, separandolo por ":".

Si el servidor esta escuchando en el host local por el puerto 8000, la direccién del servidor para el cliente
debera ser 127.0.0.1:8000.

Si esta activa la opcidn "Reconexidn automatica" los clientes tratan de establecer una nueva conexién si
se pierde la conexi6n actual.

El intervalo de envio es el intervalo de tiempo que debe transcurrir tras una transmision hasta que se
permita la siguiente transmision.
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6.7.3  Boques de funcion

Los bloques de funcién se utilizan para intercambiar datos con los dispositivos.

6.7.3.1 Lector

Intercarmbio de dakos servidar Inkercambio de dato

= = -
P Il [alue Tinf] | p I [Faloe Hoafl]
132 F32

a c

El Lector lee datos de un canal de comunicacion.

Salidas Tipo Descripcion

Valor int, float, floatElvalordelcanalde comunicacion.
array, laser range
data

6.7.3.2  Escritor

Intercambio de datos servidor Inkercambio de datos

= - =,
[alor ol | M 7 [alor Foat) | 1
132 F32

a c

El Escritor escribe datos en un canal de comunicacion.

Entradas |[Tipo Predeterm |Descripcion
inado
Valor int, float, float array, 0 El valor es enviado al servidor y de alli es difundido a
laser range data todos los clientes.

6.8 Intercambio de datos UDP

Con el dispositivo de intercambio de datos UDP, pueden intercambiarse datos entre Robotino View y
aplicaciones externas a través de UDP.

6.8.1 Protocolo

Especificacion de la estructura de los datos

Byte Funcion

170 © Festo Didactic GmbH & Co. KG



Dispositivos

0 Message ID

1-2 Ndmero de bytes de todo el mensaje N. El tipo es UINT16[172)

3 Checksum (a inicializar con 0 cuando se genera el paquete, véase Suma de QruebaEh)
N-1 Ultimo byte del mensaje

6.8.1.1 Suma de prueba

Sila longitud del mensaje es inferior a 100 bytes, la suma s0O se calculara a partir de los bytes de todo el
paquete. Si el mensaje contiene 100 o méas bytes, sO se calculara a partir del primero y los dltimos 50
bytes del mensaje.

En ambos casos el byte de suma de prueba (checksum) debe inicializarse con 0. La suma de prueba se
calcula para

checksum = Oxff - sO

unsi gned char checksum const unsigned char* payl oad, unsigned int payl oadLength ) const

{
unsi gned char s0 = O;
i f( payl oadLength < 100 )
for( int i = 0; i < payloadLength; ++i )
{
sO0 += payload[i];
}
}
el se
{
for( int i = 0; i < 50; ++i )
{
sO0 += payload[i];
}
for( int i = payloadLength-1; i >= payloadLength - 50; --i )
{
sO0 += payload[i];
}
}
return ( OXFF - s0 );
}

Para verificar si el paquete ha sido transmitido correctamente, los bytes de todo el mensaje seran
acumulados al byte de suma s1 si la longitud del mensaje es inferior a 100 bytes. Si contiene 100 bytes o
mas, s1 se calcula a partir del primero y los (ltimos 50 bytes del mensaje.

El paquete es correcto si

s1 = OxFF
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6.8.1.2

172

Tipos de datos

Tip
0

Ancho
en
bytes

Descripcion

UIN
T16

2

ByteO: low

Byte1: high

En un pequefio sistema endian, un valor de datos UINT16 puede copiarse directamente en e
payload.

Ejemplo:

//encoding

uint16 value = 9873;

char payl oad[ 2] ;

uint16* p = reinterpret_cast<uintl6*>( payload );
*p = val ue;

/ / decodi ng
value = *( reinterpret cast<const uintl6*>( payload ) );

INT
32

ByteO: low

Byte3: high

En un pequefio sistema endian, un valor de datos INT32 puede copiarse directamente en e
payload.

Ejemplo:

//encoding

int32 value = -3459873;

char payl oad[ 4];

int32* p = reinterpret_cast<int32*>( payload );
*p = val ue;

/ / decodi ng
value = *( reinterpret cast<const int32*>( payload ) );

UIN
132

ByteO: low

Byte3: high

En un pequefio sistema endian, un valor de datos UINT32 puede copiarse directamente en e
payload.

Ejemplo:

//encoding

ui nt 32 val ue = 3459873;

char payl oad[ 4] ;

uint32* p = reinterpret_cast<uint32*>( payload );
*p = val ue;

/ | decodi ng
value = *( reinterpret cast<const uint32*>( payload ) );
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6.8.1.3 Mensaje 0

Dispositivos

Byte Funcion

0 0

1 36

2 0

3 Suma de pruebam
4-7 INTO del tipo INT32[172)
8-11 INT1 del tipo INT32[73)
12-15 INT2 del tipo INT32[172)
16-19 INT3 del tipo INT3272)
20-23 INT4 del tipo INT32[172)
24-27 INT5 del tipo INT32[173)
28-31 INT6 del tipo INT32R72)
32-35 INT7 del tipo INT32[172)

6.8.14 Mensaje 1

Byte Funcién

0 1

1 36

2 0

3 Suma de pruebalﬁh
4-7 INTO del tipo INT32[273)
8-11 INT1 del tipo INT32[172)
12-15 INT2 del tipo INT3272)
16-19 INT3 del tipo INT32[172)
20-23 INT4 del tipo INT32[173)
24-27 INT5 del tipo INT32R72)
28-31 INT6 del tipo INT32[172)
32-35 INT7 del tipo INT32[172)
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Dialogo

#& |ntercambio de datos UDP g@

Intercambio de datos UDP

o
ukpP

Puerto del servidar: |918III

£ | [Iniciar servidnr]

Inkervalo

Recepkares

| 100ms

e
w

Habilitar envio de mensaje 0 salida

Hahilitar ervio de mensaje 1 salida [ ]

Direccian IP

Puerto

El didlogo del dispositivo de intercambio de datos UDP se abre haciendo doble clic en el dispositivo en la
libreria de bloques de funcién.

En la ventana de didlogo pueden configurarse los datagramas de envio y recepciéon UDP:

Con "Puerto del servidor" se configura el nimero de puerto UDP en el cual escucha datagramas el
servidor y desde el cual se envian.

Con "Iniciar servidor" el servidor empieza a escuchar. Una vez se ha puesto en marcha el servidor, los

paquetes de datos UDP se reciben, se interpretan y se envian.

El "intervalo" es elintervalo de tiempo que debe transcurrir tras una transmision hasta que se permita la

siguiente transmision.

Para cada mensaje (mensaje 0 6 mensaje 1) el envio puede activarse (on) o desactivarse (off)

individualmente.
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Las direcciones IP y puertos de los receptores de datos pueden introducirse en la tabla "Receptores”
(Listeners). Si no se especifica un puerto, se utilizara el 9180 de forma predeterminada.

Los bloques de funcidn se utilizan para intercambiar datos con los dispositivos.

Los bloques de funcién en la categoria Mensaje 0 permiten el envio y la recepcién de datos.

Ellector lee datos y emite los datos recibidos. Hay un lector para cada uno de los INTO a INT7.

Intercambio de datos LDP

O mmemn  Om wamm

Intercambio de datos LDP

O cmmmm  Yom mmm

El valor recibido

6.8.3  Boques de funcion
6.8.3.1 Mensaje0
6.8.3.1.1 Entrada
Las entradas del mensaje 0 proporcionan los valores recibidos.
6.8.3.1.1 Lector
Intercambio de datos UDP
A =,\
Oommemn  Oim
Intercambio de datos UDP
Oym O
Salidas Tipo Descripcion
Valor int
6.8.3.1.2 Salida
Las salidas se utilizan para enviar valores.
6.8.3.1.2  Escritor

Inkercambio de datos UDP

[t lof‘u [T W
Intercambio de datos UDP
[t 105“4 [T
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Intercambio de datos LDP
[aler ] ID$‘2 [aler ] 105*3
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El escritor toma los datos a enviar y los pasa al dispositivo para enviarlos a los receptores a través de

UDP. Hay un escritor para cada uno de los INTO a INT7.

Entradas Tipo

Valor int

Descripcion

Elvalor a enviar

6.8.3.2 Mensaje1

Mensaje 1 es idéntico al Mensaje 0[173

6.8.4 Ejemplo

EBEX

Intercambio de datos UDP

& Intercambio de datos UDP

N
unp

Puerto del servidor: |918El | [Detener servidu:url

Intervalo 100ms £

Habilitar envio de mensaje 0 salida
Habilitar envio de mensaje 1 salida []

Receptares

Direccion IP Puerto

127.0.0.1

Servidor detenido 4'\
Servidaor iniciado i
Servidor detenida

Servidar iniciado

Servidor detenido

Servidar iniciado "

7 Programacion

Intercambio de dakos LUDP

:Hoﬁ‘_

INT!

Intercarnbio de dakas LDP

U;?‘Bl@

INT

Para compilar bloques de funcién y dispositivos de Robotino® View 2 es necesario el API.

176
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7.1 Mis bloques de funcion

Puede hallar los siguientes ejemplos en
%ProgramFiles%\Festo\RobotinoView2\units\robview\MyFunctionsBlocks

o0 respectivamente
%ProgramFiles(x86)%\Festo\RobotinoView2\units\robview\MyFunctionsBlocks

en sistemas de 64 bits. La variable de entorno %ProgramFiles% almacena la ruta a la aplicacién
instalada. Normalmente esta es "C:\Program Files".

Antes de abrir el Visual Studio Solution tutorialx.sln deberia ejecutar el script
RUN THIS FIRST THEN START VS.cmd

desde la carpeta de tutorial actual. El script genera ajustes especificos del usuario, que no pueden ser
almacenados en el archivo sln y permite la depuracién de bloques de funcion.

Para que funcione la depuracién, Robotino View 2 debe especificarse como ejecutable con el directorio
de trabajo correcto en los ajustes de proyecto como se muestra a continuacion. Estos ajustes seran
establecidos automéaticamente si ha ejecutado antes "RUN THIS FIRST THEN START VS.cmd" como se ha
descrito arriba.
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7.1.1

178

tutoriall Property Pages

Configuration: | All Carfigurations Vl FlatFarm: |F\EtiVB(Win32) Vl l Configuration Manager ... ]
Cormmon Properties Debugger to launch:
(=) Caonfiguration Properties | LocalWindows Debuager hd |
General
Debugging Cammand robview? , exe
O+ Command Arguments
Linker Wwarking Directory $(ROBOTINOYIEWZ_DIR Ybin
Manifest Tool Artach Mo
#ML Document Generator Debiugger Type auto
Browse Information -
Build Events Environmment
Custom Euild Step Merge Environment Ves
Command
The debug command ko execute,

L O, J ’ #Abbrechen

Tutorial 1
Carpeta: tutoriall.unit
Este tutorial explica cdmo crear un bloque de funcién con un conector de entrada y uno de salida. El

cédigo  correspondiente  puede  hallarse en  Tutoriall.cpp en la  funcion  step(.
aolution Explorer - Soldtion ', » @ X Tutoriall.cpp

= @ [H |(Glc-t-al Scope) w ||
':1 Solution 'tutoriall’ {1 project)
=~ 24 tutoriall
. Header Files
| Resource Files
[=) ¥ Source Files
S+ main.cpp
fﬂ Tutoriall.cpp -
Fwoid Tutoriall::step (woid)

i

L/##ﬁ**#*ﬁ****ﬂ'****#*ﬁ**#*ﬁﬁ***#****#*ﬁ**#*ﬁﬁ***#******ﬁ****ﬁﬁ***ﬂ'*'.
Tutoriall::Tutoriall (easygen::plugin::Unitlelegates del)

£ : easygen::plugin::Unit (del, easygen::plugin::Deterministic)

{

i

float in = readInput| "in®" | .tcoFloat():

Jfdo your processing here
float out = 2.0f * in;

writeOutput | "out™, out 1:
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Elvalorde entrada "in" es multiplicado por 2 y luego escrito en la salida. Haga aqui lo que desee. Para
ver lo que sucede en su cédigo. inicie el depurador presionando la tecla F5. El bloque de funcién es
compilado y enlazado y se inicia Robotino View 2. Ignore el mensaje de dialogo acerca de que Robotino
View 2 no contiene informacién de depuracién. Como sea que usted no desea depurar Robotino View 2,
sino s6lo su bloque de funcion, este mensaje es irrelevante.

Cree un subprograma en Robotino View 2 conteniendo el bloque de funcién Tutorial 1 de Mis bloques de
funcién. Ejecute la simulacién del subprograma.

- . - —— -

O Main program . Subprograrm
Devices and Actor Yariants Hwz
=) Generic
+ I 5) Logik
+-|5) Mathematik
+-|5) ¥ektorrechnung
|J) Anzeige
+-|5) Bildverarbeitung
=h- I Generatoren
|/ Arbitrdrgenerator  *
|= Constant &
I5) Filker
|Z) Mavigation
|5) Eingabegerite
|5 Datenaustausch
|2} Eigene Funktionsblicke
T4 (lbung 1 £
=} Robotino @
1) Antriehssystern
1= Kolisionserkennung
|2 Image system
10 Ef4 Anschluss
1) Mavigation
1) EfA Erweiterung
| Interne Sensoren

U

Arbitrargenerator {1} Ubung 1 {1}

a

- BB

Coloque un punto de interrupcion en su método step().
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@ LLULT] UL IS GAS T HNEQUs [1TET) LA sp T JILOLEE LTNIG . U UL SO L LS T
Explorer - So... » & X Tutoriall.cpp
= 4 Tutoriall w | | = stepi)
ution 'tutoriall’ {1 project)
ail;toria;l I llfﬂ‘ﬂ‘ﬁﬂ‘ﬁ‘ﬂ‘ﬂ‘ﬁﬂ‘ﬁ‘ﬂ‘ﬂ‘ﬁ*ﬁ‘ﬂ‘ﬂ‘ﬁﬂ‘ﬁ‘ﬂ‘ﬂ‘ﬁﬂ‘ﬁ‘ﬂ‘ﬂ‘ﬁﬂ‘%‘ﬂ‘ﬂ‘ﬁﬂ‘%‘ﬂ‘ﬂ‘ﬁﬂ‘%‘ﬂ‘ﬂ‘ﬁﬂ‘%‘*ﬂ‘ﬁﬂ‘%‘ﬂ‘ﬂ‘ﬁﬂ‘%‘ﬂ‘ﬂ‘ﬁ*ﬁ**ﬁ*ﬁ**ﬁ*ﬁ**f*ﬁ**w;
Header Files
£ Resource Files J*%%  Tmplementation of class Counter wEES
5 - R L L LA Ty
|Z Source Files
_1 main.cpp Tutoriall::Tutoriall (easvygen::plugin::Uniclelegates del)
-;,._.1 Tutariall.cpp E: easygen::plugin: :Unit (del, easygen::plugin::Deterministic)
{
}
Ewvoid Tutoriall::scep (void)
{
float in = readInput( "in" ).toFloat():
fido wour processing here
float out = 2.0f * in;
[+ | writeQutput | "out”, out ):
i
¥
sion Expl... \_)ECIass Wiew | ||[€
«+ 0 X CallStack -
Value Type Mame |
in 1.6312256 Floak (@ unit_robview_myfunctionblocks_tutariall _simulation.dll!Tutoriall::stepl) Line 21 t
out 32624512 Float
this 0x02494f60 Tutariall
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Escalado 68 NOR 52
Escalar 72, 76 Norma 74
Estado 16 North Star 146
Estructura y concepto del interface de usuario 9 NOT 52
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Extractor d t 86
xtractor de segmentos Odometria 145
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Rotar 79

RS 54

ruta 107
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Sensores 134

Senidor 158, 163, 170
Suavizado 99
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Supenisién 153
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