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RESUMEN Se presenta un sistema software que permite 

simular y controlar robots móviles, parametrizar cara-

cterísticas hardware, visualizar el estado de sensores y 

accionar actuadores (simulados o reales). K++ utiliza un 

lenguaje de programación propio. Se describen los re-
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ABSTRACT A software system for simulation and control 

of mobile robots is presented, which allows hardware 

characteristic parametrization, sensors state visualiza-

tion and to drive actuators (simulated or real). K++ uses 
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sultados obtenidos en la programación de un algoritmo 

de control.

PALABRAS CLAVE
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an own programming language. Results from the pro-

gramming of control algorithm are described.
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A R Q U I T E C T U R A  T Í P I C A  D E  U N  S I S T E M A  R O B O T

-

Sensores: -

Algoritmos de Control:

Actuadores: -
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E L  S I M U L A D O R  K + + 

-
-

-

Figura 1. Diagrama de bloques de una arquitectura básica de un robot. 
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-
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- Parametrización virtual del robot:

-
-

-

-

• Sensores: 
-

• Actuadores:

• Comandos Asociados

-

Figura 4. Vista inicial del Parametrizador.

Figura 2. Acceso a caracterizar un robot.
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Figura 5. Vista del Simulador K++.
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put [expresión];  Muestra texto,  todo al tiempo. 

inp [variable];  Entrada de datos, no acepta 

    nulos.

pass [variable];  Entrada de datos encriptada(*).

 br;   Retorno de carro (siguiente 

    línea).

title [expresión];  Título de la aplicación; se 

    muestra en la barra de título.

    [título] es opcional.

pause [expresión];  Pausa el programa un tiempo 

wav [expresión];  Ejecuta un archivo WAV 

    (audio).

var [variable];  Declara una nueva variable.

var [variable]=[valor] Declara una variable y la 

    asigna.

var [var], [var], [var];  Declara más de una variable.

[variable] = [expresión]; Asignación de variable.

show;   Muestra la aplicación.

show_controls;  Muestra los controles Minimizar    

end;   Finaliza el programa en esa 

    posición.

    programa.

V A L I D A C I Ó N  D E  R E S U L T A D O S

-

-

-

-

-

Figura 6. Vista del compilador K++.

Figura 7. Algunas características del khepera.
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inc “ej\robot”; 

function main( ) 

{

  title “Red Neuronal”;

  var w1 =”-3.1329,0.9322,-4.3843,1.4555,1.1492,-

                      2.0926,0.2629,4.8811, -0.8426,0.3324,

                      0.6651,2.1470,-1.2618,2.1959, 0.7445, 

                      3.2244, 2.0572,-.0133,1.8638,0.5167,

                                   -2.2901,3.6034,1.3471,1.2931,1.4219,

                                    0.6584,-1.0265,0.9059,0.1803,5.4044,

                                    0.8321,- 0.9517,0.1575,1.6699,2.5773,

                                    3.1493”;

  var w2=”-0.8023, 1.5231 ,-0.2285,-4.6099,-3.1600,-

                     2.3097!7 .5366,-4.5653,-2.2480,

                    -2.1292,-2.1529,5.5818”; 

  var b1 =”0.0739,-2.6911,5.4271,-1.4515,-3.3440,-

                    0.5035”; 

  var b2=”0.9832,2.2533”; 

  var gn1=”0,0,0,0,0,0”; 

  var gn2=”0,0”; 

  var i,j,tmp,x,z,y =3,Vel_nom=50; 

}

{

  for i=1 to 6; 

              tmp=0; 

              for j= 1 to 8; 

   tmp=tmp+( omt(“senx”, 1 j)*omt(“w1”,i,j)); 

              next j; 

              tmp=tmp+omt(“b1”,1,i); 

              tmp=tanh(tmp); 

-

Figura 8. Representación de la RNA

Figura 9. Estructura de cada neurona
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10               tmp=imt(“gn1”,1,i,tmp); 

  next i; 

  for i=1 to 2; 

              tmp=0; 

              for j=1 to6; 

   tmp=tmp+(omt(“gn1”,1,j)*omt(“w2”,i,j));

              next j; 

              tmp=tmp+omt(“b2”,1,i); 

              tmp=imt(“gn2”,1,i,tmp); 

  next i; 

  Wsc “D,” & omt(“gn2”, 1,1) & “,” & omt(“gn2”, 1 ,2),0;

}

-

C O N C L U S I O N E S

-

-
-

-
-

-
-

-
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