TORNEO ROBOTIC FEST

PRIMERA

WWW.ROBOTICFEST.CL

A
’POO Q’%
o TIC <
e L
als
digital




iHOLA A TODAS Y TODOS!

Seguimos avanzando en el uso de la
plataforma de Webots con un docu-
mento que permitira comprender de
qué manera trabaja Webots y qué
es lo que debemos hacer para rea-
lizar nuestra primera simulacién.
Para ello, lo primero que debe-
mos saber es que Webots utiliza
Se—
gun la documentacién oficial de

“worlds” o mundos virtuales.

la plataforma, un mundo se defi-
ne como un archivo que define to-
dos los aspectos de la simulaciodn.
Contiene informacién de los esce-
narios y contiene los nodos orga-
nizados jerarquicamentel. Un nodo
es una representacion dentro de la
plataforma que puede poseer atri-
butos,

como textura, posicidén en

entre otros

el espacio virtual,
elementos. En el fondo, todos los
elementos que simularemos en este
virtual

entorno corresponden a

nodos, como por ejemplo, obsta-

culos, paredes, el robot, elemen-
tos decorativos, entre otros. En
un mundo encontraremos todas es-
tas definiciones, por lo que es
super importante tener en cuenta
que deberemos cargar estos mundos
para poder comenzar a trabajar en
el desafio. Para ello, hemos dis-
ponibilizado un par de mundos que
poseen en su interior pistas de
prueba que consideran gran parte
de los elementos que podrian estar

presentes en el desafio.
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PRIMERA
SIMULACION

Para poder ejecutar un mundo dentro de we-
bots, interactuar con el robot, reconocer obs-
taculos o texturas, necesitamos primero que
todo crear el mundo. En nuestro caso, ya te-
nemos recursos disponibles para este fin, los
deben buscar entre los archivos comparti-

dos que se encuentran disponibles en el sitio
WWW.ROBOTICFEST.CL. Este archivo compri-
mido contiene los datos del escenario. Existen
dos formas de cargar estos mundos dentro de
la plataforma Webots:

El primero de estos métodos, consiste en abrir
Webots y cargar el mundo desde las opciones,
seleccionando “Open World".

unnamed.wbt (No Project) - Webots R2021a

File Edit View Simulation Build Overlays Tools Wizards Help
New World Ctrl+Shift+N
= Open World... Ctrl+Shift+O |0:00:00:000 - 000x 4 |p P
Open Recent World P
Open Sample World...
Save World Ctrl+Shift+S
Save World As...
Q Reload World Ctrl+Shift+R
M{ Reset Simulation Ctrl+Shift+T
(O New Text File Ctrl+N
= Open Text File... Ctrl+0O
Save Text File Ctrl+S
Save Text File As...

HTTPS://WWW.CYBERBOTICS.COM/DOC/REFERENCE/GLOSSARY
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Una vez abierto, accede a la carpeta donde
has ubicado los archivos descargados, y nave-
ga dentro de los directorios hasta encontrar la
carpeta “Worlds”.

Dentro, podras seleccionar 2 mundos creados
para entrenar. Partiremos con el mundo 1:

Open World File X

« v 4 « Robética Webots > worlds v O Buscar en worlds

Organizar = Nueva carpeta =~ [ 0

- . ~ N br 4 Ti T .
W Este equipo Nombre Estado po amafio

¥ Descargas textures O] Carpeta de archivos

| Documentos @ Pista_1_Webots_PaisDigital (O] Archivo WBT 2KB
B Escritorio @ Pista_2 Webots_PaisDigital o] Archivo WET 2KB
= Imagenes

b Musica

J Objetos 3D
i Videos e B

Nombre: | Pista_1_Webots_PaisDigital v ‘ World Files (*.wbt *WBT) v

Una vez seleccionado, deberia aparecer el
siguiente escenario:
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Ya dentro del mundo, debemos configurar o
asegurarnos de que algunas opciones estan
adecuadamente configuradas para que todo
funcione correctamente.
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PARA ESTO, SE REQUERIRA
DE LOS SIGUIENTES PASOS:

Para cargar un programa base, debemos di-

rigirnos al “Editor de texto” y seleccionar un
01. “controlador”. Para esto, abrimos el navega-

dor en:

X Text Editor (]

D (@ 4m

Nos dirigimos a la carpeta de nuestros
archivos descargados, buscamos la carpeta DR sl e [0 2 pmacen
“controllers” y buscamos el controlador T R~ e
“e-puck” que se encuentra dentro, escrito en C/ Mool B e T W
C++.Un controlador nos permitira cargar uno o S fries @ 2 mwwmen
varios codigos para entregarles instrucciones g s

al robot con el cual estamos trabajando. En R p— .
este caso, la extension de nuestro c6digo sera

en .c, haciendo referencia a un cédigo escrito
en C.



Deberia ser posible su visualizacion en el
editor de texto:

De B80Q ol ¥

e-puckc B3
33 any Llater version. A
34

35 This program is distributed in the hope that it will be useful,

36 but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of

34 MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the

38 GNU General Public License for more details

B

48 VYou should have received a copy of the GNU General Public License

41 along with this program; if not, write to the Free Software

42 Foundation, Inc., 59 Temple Place - Suite 330, Boston, MA ©2111-130;
43  USA.

44

R s S ]
46

47 #include <stdio.h>

48 #include <webots/distance_sensor.h>
49 #include <webots/led.h>

50 #include <webots/light_sensor.h>
51 #include <webots/motor.h>

52 #include <webots/robot.h>

2

54 // Global defines

55 #define TRUE 1

56 #define FALSE @

57 #define NO_SIDE -1

58 #define LEFT @

59 #define RIGHT 1

6@ #define WHITE @

61 #define BLACK 1

62 #define SIMULATION @ // for wb_robot_get_mode() function

63 #define REALITY 2 // for wb_robot_get mode() function L

<

04.

Por ultimo, debemos asegurarnos que el ro-
bot E-Puck esté utilizando el programa ade-
cuado. Para esto, vamos al arbol de escena,
y seleccionamos el nodo “e-puck”. Esto pode-
mos encontrarlo al costado izquierdo de la
plataforma:

File Edit View Simulation Build Overlays
E-puck simulation
@ @ @ @ o I}
[v @ E-puck M

transiation

).402 -4.26e-05 0.402
rotation 4.65e-05 1 4.2
name “e-puck”
controller “e-puck”
controllerArgs
customData **

supervisor FALSE

synchronization TRUE

version “1"

camera_fieldOfView 0.84

camera_width 52

camera_height 39

camera_antiAliasing FALSE
camera_rotation 1000

camera_noise 0

camera_motionBlur 0 v

Selection: contlroller (String)



El parametro llamado “Controller” debe po-

05. seer el valor “e-puck”, segun el listado de con-
troladores disponibles.

Siun controlador no esta correctamente cons-
truido, entonces no sera posible transferir el
codigo, ya que no existiria una arquitectura
sosteniendo la programacion.

Selection: controller (String) Controller choice 2? X

Please select a controller from the list
(it will start at the next time step)

e-puck l <extern> o
none
braitenberg
e-puck

TS et SUMOo_supervisor

semid
cance

Por ultimo, el paso para conectar con el

06l objeto virtual y robot, es compilar y construir
la simulacion con el siguiente pulsador en
“Editor de texto™:

D& B8 Q =D

e-puck.c 3




07 i todo esta correcto, se debe visualizar el si-
[ ] guiente resultado en la consola:

Console - All

make -3 4

# updating e-puck.d

# compiling e-puck.c
# linking e-puck.exe
Build finished.

08. Recomendamos seleccionar “Reset” y ya po-
dras comenzar con las pruebas de tu cédigo.

Compilation successful X

o Do you want to reset or reload the world?

Reload Cancel
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. LISTO!

Ya puedes comenzar a programar y aprender
robética desde tu computador. Te recomendamos
ir modificando el cédigo que viene cargado por
defecto para ver coémo afecta al funcionamiento
del robot. En los préximos recursos
explicaremos en detalle la documentacidn del
robot para que puedas comenzar a programar
el desafio por tu cuenta.
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