" en milimetros
S/ oen mi
S /Comunic

acion

PumCut myServoX (DS);
PumCut myServoY (D6);
PemCut mySerwvoZ (D3} ;
Serial pc(USETX, USBRX):

volid draw(): —_‘\E>>—
vold nodraw():

vold Dibujari):

wvolid Guardar();

uint32_t read commend():
uinti_t mem put{uint3Z_t dat
uintid_t mem get(uint32_t* da
woid tail_reset():

wvoid mem free():

void wertexddiuintg t x, uintd_t v):
vold trasladoi{int X,int v):

uint3Z_t speed = 0;

3
=4
=

a):

_

cgegundos

Se incluye la libreria MBED

Se define el No. De pasos para cada giro (medio giro).
(AVANCE 1 -2 -3)

Se define comunicacion serial.

Se define el PIN de salida para los (3) tres servomotores

Se definen cada una de las funciones del programa.




uint3Z_t buffer[10];

t mem head =
int mem_teil =

uintd_t full =

B8S3 sTepmotor

{

public:

stepmotor (PinName inl, PinName inZ, PinName in3, PinMName ind4,

num_steps,bool ow);
© num_steps,bool cw):
_t num_steps,bool cw);
set_speed(int speed);
get_speed():
// BusQut motor_ocut;
ivate:
BusCut motor_out;
L = motorSpeed;

_T nstep;

f/#endif

stepmotor::stepmotor (PinName inl, PinName inZ, PinName in3, PinName 1

{

MOTOr_ow

natep=0;
motorSpeed=1

void stepmotor::move ()

{
_
motor_out = O
motor_out = 0
e moTtor_out 0xg; break: //
IS motor_o 0 /
}
wait_us (]
motor,
-
}

wvoid stepmotor::move_h()

{

i motor_out = Oxl; break;
motor_out ; break:

PinName iné, PinName in7, PinName i:

PinName inS, PinMName iné, PinMame in7, PinName in2):

: motor_out(inl,inZ, ind,in

Funcién para mover los (2) dos motores pasé a paso
hacia adelante




switch {natep)
{

motor_out = 0xl; break; /J/ 0000 0001

1
[ ]
[l -

] : motor_out = 0x90; break; // 1001 0000
cgde Z: motor_out = 0x3; break; /J/ 0000 0011
ce3e 3: motor_out = 0xE80; break; // 0011 0000

Funcién para mover los (2) dos
" motores pasé a paso en sentido
horario

(%]
ot

|
[
H
[

! motor_out break: J/ 0000 001
: motor_out = 0xC0; break; /4 0010 00

[EC ]
(1 ]
(¥ p T =Y
[ S )

[}
It}

6: motor_out = 0x&; brealk; /0000 0110
] 7: motor_out = C0x40; break; // 0110 0000

(]
I

- MOTor out =

(1L
(A=l
S )

(]
I

= MOTOoOr out =

1C0: motor _out = O0xC: break; // 0000 1100
g3e 1l: motor out = 0xid; break; /7 1100 0000
cade 1Z: motor out = 0x3; break; // 0000 1000
cage 13: motor out = 0x30; breek; /¢ 1000 0000
ce3e 14: motor_out = 0x9; break: J/ 0000 1001
cg3e 15: motor_out = Oxl1é: break: /7 1001 0000

defanlt: motor out = 0x00; break; /F 0000

void stepmotor::move_ahi)

{

switch (nstep)

{

moTor_out
- mMoOTor out

1]
=

- mMoOTor out
>« mMOTOr Oout

I
5
MR

break; s/ 0000 0011

(]
T
1]
[
L g

I
]
o
1
e
=3
P
m
[&1]
-
LT}

cE3e 4: MOTOr_out 0xC; break; f/ 0000 0010

c&3e 5: motor_out = Ox20; break: /7 0010 0000 Funcidn para mover los (2) dos
- . . e motores paso a paso en sentido anti

Cca3e 6: motor_out = Ox4; break: /J/ 0000 0110 .

case 7: motor out = O0x&0: break: // 0110 0000 - horario

cage §: motor out = 0x&; break; (f/ 0000 0100

cage %: motor out = 0x40; break; // 0100 0000

case 10: motor_out = OxZ; break: // 0000 1100

cg3e 11: motor_out = OxCO; break: /7 1100 0000

cade li: motor out = £ 0000 1000

cade 13: motor out = Ff 1000 0000

1
14

MoTor_Out =
moOTor Out =




183 woid atepmotor::set_speed({int apeed)

184 {

185 motorSpeed=3pead; /f/3st motor speed us

Funciones de Clase Stepmotor

B9 uint3Z_t stepmotor::get_speed()

{

181 return motorSpeed; //

195 void stepmotor::step{uint3Z t num steps, boal cwW)

196 {

7 /¢ funcion para mover el motor H pasos OW o CCH
3 // num_steps numerc de paso gue da el motor
#¢ ow =True para direccién en sentido del relo]
4/ ow =Felse para direccién contraria de las manecillas del relo]
202 uint3ii_t count=num_steps ;
Z03 while {count)
z204 {
Z0 5 if (cwW) nstep++;
Z06 elae nstep——;
7 if (netep>l3) nstep=0;
Z08 if [nstep<() nstep=15;

move () ;

countT--»-

14}
15 woid stepmotor::step _hiuint3Z2_t num steps, bool ow)

16 |

13 uint3i_t count=num Steps ;
2 while {count)

{

z1 if (cw) nstep++;

22 elae nstep——;

z3 if (nestep>l3) nstep=0;
Z4 if (n=step<{) nstep=15;
25 move _hi):

26 count—-;

i

231 woid atepmotor::step ah(uint3i T num steps, bool cw)

232 {

._3'
234 uintii_t count=num_steps ;
235 while {count)
236 {

7 if (cw) nstep++;

238 elae nstep——;
: if (nestep>l3) nstep=0;
if (n=step<{) nstep=15;

241 move_ah():

12 oount—-;



myServoX.period ms (20

myServo¥
pc.baud |
pc.printf
uint3Z_t

while({l)

while(endc

if(endec!=

od_ms(20);

wnlisto

Dibujar():; break;
: Guardar(): bresak;

: pc.printf{"error de co

read command ()

val=0;
cnt=0;

FOY

wal=|(val<<i) +ende):

endc=comma
cnt++;
i

if (ende==0x

pe-printf({"dibujc en

nd.getc():
7o

Ly

tail reset():

while {error==_)

{

2rror =

mem_get (sdato);

if (error==0)

switch (datao)

caa3c zolg

pc.printf{"-=
draw () ;
break :

T TS e

[
ot}
i
14
v

po.printf{"->
nodraw () ;
break :

default:
int y
int x =
char nocomm =

if (ncomm ==

para dibujar o

{aintd_
{aintd_
(uinti

=

O0xED)

guar

i
I

m
LY

a3

Sube Zwn"):

=1

=r

T} (dato>>3);
t) {dato>>le);

‘fvartexid =fd

F FO(dibujar)

wn") rbreak :

Funcién main del programa

Setea periodo de los servos en 20 mili
segundos.

Setea la velocidad de comunicacién serial a
9600.

Lectura de los comandos enviados mediante
la comunicacion

FF—DIBUJAR

FE — GUARDAR

FC-BAJARZ

FB—-SUBIRZ

FO — FINAL PARA CADA INSTRUCCION
FD — VERTEX2D

F9 — TRANSLADO DEL PICCOLO

FA — STOP DE INSTRUCCIONES




1 vertex2d (x, v}
: }
319 if (ncomm == 0xF9) //Desplazamientc en cuadro

22 traslado (x,v);
23 1

24 else

break:

31 pec.printf("fin del dibujo..\n"):

oid draw()

myServoZ.period ma (20);

myServoZ .pulaewidth_us(2000) ;

21 - pe.printf{"-» Trasladar piccole fila %4 v columnae %4 \n",=x,

325 pe.printf{"-» ERRCR DE COMMBWNDO: %4 %d %34 \n " ,ncomm,X,¥,¥)7

333 wait(l):

9} .. . .
220 void nodraw(} Funcién para bajar y subir Z
341 |
34z myServol.period ma(20);

43 myServol.pulaswidch us(S00);
44 waic(l):

i
344 wold Guardar()
il

350 uint3ii_t dato=0;

351 mem free(});:

352 while (dato '=0xFL} fi{stop = FL
S EE) {

354 dato = read command();

355 if (dato !'=0xFR)

3586 mem_put (dato);

357 i

358 pec.printf{"fin de guardado...h\n"}:
360}

36l woid tail_reset()

362 |

363 mem_tail=0;
364 } Lectura del comando enviado

366 void mem free()
367 {

mem_head=0;
full=3;

H
uintd_t mem put{uint32_t data)
{

374 if (full)

375 return 1:

374 buffer[mem head] = data:;
377 mem_head += 1;

378 if (mem _head == 10}



}
uintl_t mem get{uint32_t* data)
{
if (mem head == 0}
urn 1
if (mem head == mem tail)
return 1;

*data = buffer[mem tail];

mem_tail += 1; B FunCIén VERTEX ZD

return I;

}
wvoid vertex2d(uinté_t X, uintd_t ¥)

{

int pulseX= x*30
int pulse¥= y*30

myServo¥.pulsewidth_us (pulseX):

wait_ms(1000);
myServoY.pulsewidth_us (pulseY);
wait_ms(1000);

stepmotor smotorl(DZ,D4,D7,D3,D9,D10,D11,D12);

stepmotor smoterl(Dz,D4,D7,D3,0%,010,011,D12);

void traslado({int x, int y] /4 int main ()
{
int3Z_t spesd=130 Funcion traslado:
kool cw=false;
awitch (X}
Se basa en 4 casos para (X) y 4 casos
case 1
swizen(y) para (Y), los cuales combinados forman
{ o
case 1: 16 posiciones en las cuales se va a
p;;ii:‘:l;::r'—::;: de traslado piccolo fila %d y coclumna %#d “\n",x, v): Ubicar el PlCCOLO
ase 2 El PICCOLO siempre se va a ubicar en la
for(int i=1; 1 <= 2; 1 =1+ 1] posicidn superior izquierda para lo cual
é:f.ctorl.ae:_sp&ad-:apaed]; las posiciones 11, 21, 3.1 Yy 4.1 van
motorl.st h (MECIO &, cw);// 2043 . .
sRoreri.sTeR RMERRO S Em i/) 2 hacer un desplazamiento lineal, para las
ow=!cw; H H P 2 H H
Seetietpesdszni: siguientes posiciones dara medio giro,
se traslada, se devuelve medio giro y
avanza a la posicion linealmente. ....
TAOMLGE, W




tor{int 1=1; 1 <= Z; 1 =1 + 1}
smotorl.set_apeed (apeed) ;

smotorl.step(AVRNCE 1,cw):// 1783

W= cw:

speed=spead+200;

if (speed > 10000)

speed = 1H

fipc.printf ("->fin de traslado piccolo fila %d v columna %4
ffwait(l):

", ®,
}
i«=2Z; 1 =1+ 1}

far{int i=1;

smotorl.set_speed(speed):

owi=!cw;
speed=speed+200;
if (=speed > 10000)
speed =1500;

i<=2; 1i=1+ 1)

smotorl.set_speed(speed);

smotorl.step h (MEDIC G,cw)://2
=L o
speed=spesd+ill;

ila %¥d y columna %d \n",X, ¥):

i=1+1)

i<=2;

smotorl.set_speed(speed);
smotorl.step (AVENCE 2, cw);/
ow=! oW

speed=speed+200;

if (speed > 10000}
speed =1340
ffpc.pri
ffwaitil);

tf("->fin de traslado picecoleo fila ¥d ¥ columna 3d \n",=, ¥):

F

for{int i=1; 1 <= Z; 1 = 1 + 1}

smotorl.set_speed{speed);

speed=spe=driil;

orl.sec_speed(apsed);
1.step_h(MEDIO G

.... Para cada caso de (X) existe (4)
cuatro casos de (Y).

Fue necesario incluir (FOR) para cada
giro de los motores.

Una vez el PICCOLO llega a su posicion
se devuelve el texto donde se informa
en qué posicion se encuentra.




speed=speed+200;

->fin de traslado piccole fila id y columna %d \n", %, v):

for(int
{
smotorl.set_spesd(spsed):
smetorl.step ah(MEDIO &, cw)://2042
w=! s

spesd=spesd+200;

pi<=zi=i+1)

po.printf (M-
/7 wait(l);

}

break:

n de traslado pi o fila %4 y columna &4 \ Vi

switch{y)
{
case 1
forfint i=l; i <=2; i =i + 1)
[
case Z: ) ’
switch(y)
{
case 1:
foriint i=1; 1 «=2; i =1 ¢+ 1)
{
smotorl.set_speed (speed);
smoto step (RVANCE 1, cw); //
cw=!ow;
gpeed=3psed+2
if (speed > 1
gpeed =1500
pec.printf("->fin de traslado piccols fila %d y columna %d “\n",x, y):
Fiowait(l):
}
break;
case Z:
or(int i i<=2; 1=1+1)
{
smotorl.set_speed (speed);
smotorl.step h(MEDIO G,cw);//2(
cw=!cw;
speed=speed+2l0;
if (speed > 10000)
gpeed
// poc.printf("->fin de trasladc piccelo fila %d y columna %d \n",x, v):
il
for (int 1= 2r i=1+ 1)
{
smotorl.set speed(speed);
smotorl.step (AVEANCE _1,cw);//1785
if (speed >
speed =1 H
//pc.pr. ->fin de trasladc piccolo fila %d v columna %d \n",x, v}:
/f wait(l):
t
for(int i=l; i <= 2; i =1 + 1)
{
smotorl.set_speed (speed);
smotorl.step_sh (MEDIO_G, cw);//2048
cw=!cw;
speed=speed+200;
if (speed > )
speed =1500;
//pe.pr >fin de traslade picecolo fila %d y columna %d \n",x, y}:
//wait (1) ;
F
for (int i=1i+1)

{
amotorl.set_speed (speed);
smotorl.step (AVANCE 1,cw)://1785

< [



I

break;
smotorl.step_sn (MEDIO G, cw) ://204€
case 3: cw=2cw, e
for(int fe=2;i=1+ 1) Spesd=spesdialis

if (speed >
speed =150
//pc.printf("->£in de traslado piccelo fila td v columna ¥ \a™x, vl;
J/wait(1);

1

for(int i=1; 1 <=2; i =1 + 1)

smotorl.set speed(speed);
smotorl.step_h (MEDIO G, cw) ; //204E
cw="low;

spesd=spesd+l

if (speed > 1 amotorl.set_speed (speed)
gpesd =1300; smotorl,step (RVANCE_1,cw):// 1735
// pe.printf("->fin de traslado piccolo fila $d y columna ¥d \n", %, y):
Jiwait({l};
i
if (speed >
for(int i=1; i=1+ speed =150 i .
; pe.princt ("->fin de traslade piccole fila 3d v columna 3d \n",x, v):
/wsit(1);
smotorl.set_spesd(spesd); )
smotorl.step (AVANCE 2, cw)://3570 break;
cw=lcw;
spesd=spesd+l casze 43
for(int i=1; L<=2; i =1+ 1}

{
smotorl.set_speed(speed);
smotorl.step_h(MEDIO_G,cw):// 2048

if fspesd > 1
spesd =13
//pe.printf("->fin de traslado piccolo fila 3d ¥ columna id \n",x, v):
//writ(1};

< ]

spesd H
/¢ pe.printf("->fin de traslado piccelo fila %4 y columna %4 \n",x, v):
/f wait(l);

b

for(int i=
{
smotorl.set_speed (speed):
smotorl.step (AVENCE 3, cw)://5362
cw=!cw;
spesd=3psed+20

if (speed > 1000
EL: speed =150
fipc.printf("->fin de traslado piccolo fila %3d y coclumna %#d \n",x, ¥):
fiwait(1);

t

foriint i=1; L1 <= 2; 1 =1 + 1)

{

smotorl.set_speed(speed):

smotorl.step_sh({MEDIC G,cw):// 2043

cw=lcw;
spesd=3psed+Z

o
[

[rs)

if (speed >
spesd =150
//pc.printf("->fin de traslado piccolo fila %¥d y columna %d \n", X, y):
£ wait(l):

t

for(int i=1; i <= 2; i = i + 1)

forfint i=i; Le=2; i=1+ 1)
braaks
smotorl.set_speed (speed) ; -
smotorl.step (AVANCE_L,ow):/ /1735 FaEm i
cmt o foriinz 1=l; 1¢=2; 1=1+1]
spesdespesdsi smozorl.set_spesd (spesd);
smotorl.step_h{MEDIO_G,cw);// 2043
)
-»fin g= traslasde piccole fils i y columna 84 \n',X, )
/4 wait{l): if {spesd >
1 speed =1500
break: // pc.printf("->fin de traslado piccole fila #d y columna %d \n",x, ¥):
} 77 waiz(l);
bresk;
case 3:
for(ine i=l; i <= 2; i+1)
switch
¥) t
{ smotorl.set_spesd(spesd);
cass 1: smotorl.atep (AVANCE_1,ow);// 1785
for(int i=1; 1=1e1) it o
spesd=speeds
smotorl.set_speed(speed):
smotorl.step (AVANCE_2, cw) ; //3570 if {spesd >
cu=lcw, speed =13
spesd=spesdel //pe.printf("->fin de traslade piccolo fila id y columna 34 \n", X, ¥):
/wait(1);
if (spesd > 1
peed —1500; forfint i=1; i <= t=1+1)
PC.print("->fin ds fils 8d y ms td\RT,E, ¥ <
i
i
for(int i=l; i <=
smotorl.set_spesd(spesd);
smotorl.step_ah (MEDIO_G,cw) ://2042
cu=ow;
spesd=speed:200;
if (speed > 10000)
spe=d =1500;
//pc.printf{"->fin de traslado piccole fila $d v columna 3d \n%,x, v):
77 wait(l);
for{int i=l; 1 <=2; i =1 + 1)
smotorl.set_spesd(spesd);
smotorl.step (AVANCE_ 2, cw) ;//3570
cw=!cw;
speed=speed+200;
if (speed > 10000}
speed =1500;
pc.printf ("->fin de rraslado pi o fila 3d y columnz %4 \n", X, ¥):
77 wait(l):
}
break:
cass 3:
for{int i=l; i <=2; i =1 + 1)




for(intc i=
{
smotorl.set_speed(speed);
smotorl.step_h(MEDIC_G,cw)://2048
cw=!cw;

apeed=speed+200;

i+ D

if (speed > 10000)

apeed =1500;

/f pe.printf(”->fin de traslado piccole fila ¥d y columna ¥d \n",x, y):
/1 wait(l):

}

for{int i=1; i <= 2; 1 =1 + 1)
{
smotorl.set_speed(speed);
smotorl.step (AVANCE Z,cw) ;/ /3570
cw="cu;
speed=speed+200;

if (spee=d > 10
speed =1300;
//pc.printf ("->fin de traslado piccole fila %d y columna %4 \n",x, ¥);
£/ wait(l);

H
for(int i=1; 1 = 2; i =1 + 1)
{
smotorl.set_speed (speed);
smotorl.step_zh (MEDIO G, cw):/ /2048
cw='cw;
1}
¥
foriins i=1; i ¢= 2; i =1 + 1)

i
smotorl.sec_speed(speed);
smotorl.step (EVANCE 2, cw);//3570
cw=lcw;
speed=speed+20

if ({(speed > 10000)

=zpeed =130
8 po.printf("->fin de traslado piccolo fila 3d y columna id \n",x, v):
B4t /f waitil);
g H
B50 break:
B51
B52 cass i
853 for(int i=1; i <= 2; 1 =1 + 1)
B54 1
B55 smotorl.sec_speed(speed);
B56 smoterl.step_h(MEDIO G, cw)://2048
B57 cw=lcw;
B58 speed=speed+200;
Bso
880 if {spe==d » 10
g6l =zpeed =1500;
862 // pe.printf{"->fin de traslado piccole fila 3d y columna 3d \n",x, y)
Be3 JF waitil):
BE4
Bes
B66 for(int i=1; i <= 2; 1 =1 + 1)

for(int i=l; i <= 2; i =
{
smoterl.set_speed{speed):
smotorl.step (AVANCE_3,ow) ;//5362
cu=!cu;
speed=speed+200;

i+

if (spesd >
speed =1500
//pc.printf ("->fin de traslado piccole fila §d y colurna %4 \n",x, ¥):
/4 wait(l):

for(int 14=2: 1
{
smotorl.ses_spesd(spesd);
smotcrl.step_ah (MEDIO G, cw)://2042
cu=!ow;

spad=spead+200;

1-1)

if (spe=d >
speed =1500;
//pe.printf("->fin de traslado piccole fila %d y columa %d \n",x, ¥):
/4 waitil):

¥

forfint i=l; i <=2; L =1 + 1)

smotorl.set_speed(speed);
smotorl.step (RVANCE_2,cw) ;//3570
cu=!cw;

< i




if (speed > 10000
speed =1500;
pc.printf("->fin de traslado piccolo fila %d y columna %d \n",x, y):
A waitil);
}
break;

H

break;

case 4:
switch (v}
{

case l:

i<=2; i=41+1)

for{int i=
{
smotorl.set speed(spsed):
smotorl.step(AVANCE 3,cw);//5362
o=l ow;
speed=speed+200;

if (speed > 1000

de trasladeo piccolo f£ila %4 v coclumna 3d \n",x, v):
A wait(l):
i
break:
case Z:
foriint i=1; 1 «=2: 1 =1 + 1)

{

7 wWalT{l):
i
break;
cass It
for{int i=l; 1 <=2; i=1 +1)

smotorl.set_speed(spesd);
smotorl.step_h(MEDIO_G,cw) ://2048
cu=tcu:

spesd=spesd+200;

0
/f pe.printf("->fin de traslado piccolo fila %d y columma ¥d \n",%, ¥):
/rmait(l);
}

for{int i=l; 1 <=2; i=1+1)

smotorl.set_spesd(spesd);
smotorl.step(AVANCE_1,cw):// 1785
cui=!cw;

speed=speed+200;

if {speed » 100
speed =1307;
/fpe.printf("->fin de traslado piccolo fila 3d y columa 3d \n",%, ¥):
Jf wait(l);

}

for{int i=1; I €= 2; i =1 ¢ 1)
[l
1 N ] ]
}
for(int 1=1; 1 <= 2; 1 =1 + 1)

{
smotorl.set_speed(speed);
smotorl.step sh(MEDIO G,cw)://2043
cw=!cw;
gpeed=zpeed+200;

if (speed > 1 0)

gpssd =1500;

/ipc.printf ("->fin de traslade piccolo filas %d y columna %4 \n",x%, y):
flwait(1);

i

for(int i=l; i <= 2; i = i + 1)

{

smotorl.set_speed(speed):
amotorl.step (AVANCE_3,cw);//5362
cw=!cw;
speed=speed+2

if (speed > 10000)
speed =1500;
pe.printf("->fin de traslado picecole fila %d y columna %4 \n", X, y)»
fiwait (1)
i
break;
case 3:
for{int i=1; i <= 2; i = i + 1)
{
smotorl.set_speed(speed);

< ||||




H

break;
case 3:

for(int i=1; i <= 2; i =1 + 1)

{

smotorl.set_speed(spesd);

smotorl.step_h(MEDIO G, cow);/ /2048

cw=!cw;

speed=speed+2

if (speed > 100003)

speed =1500;

// pc.printf("->fin de traslade piccolo fila 3d y columna 3d \n",x,
/4 wait(1);

}

for(int i=1; 1 <= 2; i =1 + 1)

{

amotorl.set_speed(speed);
smotorl.step (AVANCE 2,cw);//3570
cw=!cw;

gpeed=speed+200;

if (speed > 100
speed =1500;

//pc.printf("->fin de traslade piccolo fila %d y columna %d \n",X,
£ wait (1)

}

for(int i= i+ 1

{

speed =1500;
//pc.printf ("->fin de traslado piccolo fila id y columna %d \n"
7/ weit (1) :

1

forfint i=l; 1 <= 2; i =1 +1)

vii

smotorl.set_spesd(spesd);
smoterl.step_sh (MEDIO_G,cw); //2048
cw=!ow:

speed=speed+

if (spesd > 1000
speed =1500;
//pc.printf ("->fin de traslado piccolo fila &d v columnz %d \n",x, y):
7/ weit (1) :

1

foriint i=1; 1 <= 2; 1 =1 + 1)

o)

smoterl.set_spesd(spesd);
smotorl.step (AVANCE 3,cw)://5362
cu=1cw;

spesd=speed-20

if (speed > 100
spe=d = ;
pe.printf("->fin de traslade piccole fila %¥d y columma %d \n",x, y):
/f wait(1);
1
break;

case 4:

¥l i

vh:



brgak:
case 4:
for(int i=1; i <= 2; i = i + 1)
{
amotorl.set speed(speed);
amotorl.step h(MEDIC G,cow):// 2048
cw=!cw;
speed=3peed+200;

if (speed »> 1000
gpeed =1500;

/4 pc.printf("->fin de traslado piccolo fila %¥d vy columna %4 \n",x, ¥):
Jf o wait (1) ;

i

2

for(int i=1l; i <= 2; i =1 + 1)
{
smotorl.set_speed(speed);
amotorl.step (AVANCE_3,cw) ://5362
cw=!cw;
speed=3peed+200;

if (speed > 10003}
speed =1500;
J//pc.printf ("->fin de traslado piccolo fils %d y columna %d \n",x, v):

ff wait(1);

i

for(int i=1; i <= 2; i = i + 1)
{

amotorl.set speed(speed);

smotorl.set speed(speed);
smotorl.step_sh(MEDIO_G,cw);//2048
cw=!cwW;
gpesd=speed+ll

if (speed > 10000)
speed =1500;
//pc.printf ("->fin de trasladc piccolo fila $d y columna %4 \n",x, y):

£ owait (1)

H

for(int i=l; L o<= 2; i =i + 1)
{

smotorl.set_speed(speed);
smotorl.step (AVANCE 3,cow);//5362
cw=!cw;
speed=speed+

if (speed > 10
gpeed =1500;
pc.printf{"->fin de traslado piccole fila %¥d y columna %d \n",x, ¥):
Flwait(l):

}

break;

&)

break;



