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Nombre: __________	Clase: ___	Fecha: ________
Hoja de soluciones de la tarea temática n.º 3
Sistema de alarma
Tarea de construcción
Véase el manual de instrucciones.

Tareas de programación
Configuración de sensores y actuadores:
[image: ]

Para resolver la tarea experimental n.º 2 se necesita la aplicación «Voice Control» (para iOS o Android). Para el reconocimiento de voz, la aplicación debe estar conectada a Internet (a través de Bluetooth o wifi) y conectarse al controlador.


1. Posición inicial
1a. Cada giro del eje del motor corresponde a un giro del tornillo sinfín y cada giro del tornillo sinfín hace que la Z30 gire un diente más. Para un giro de 90° de la Z30 se necesitan 30/4 giros del eje del motor. Esto corresponde (a 63,9 impulsos del codificador por giro del eje) a 

impulsos del codificador (o 5,325 impulsos por grado).
En la práctica, el interruptor de final de carrera no se activa exactamente después de un cuarto de giro; la cámara solo debe girar aproximadamente 78°. Esto corresponde a  impulsos del codificador.
Programa (ejemplo): 
[image: ]
IoT_Init_Camera_Tilt.ft

1b. La corona giratoria tiene 58 dientes; por lo tanto, un giro de 90° necesita 58/4 giros del eje del motor. Esto corresponde a 

impulsos del codificador (o 10,295 impulsos por grado).
En este caso, el interruptor de final de carrera tampoco se activa después de un giro de 90°, sino a partir de aproximadamente 3°; la cámara solo debe girar aproximadamente 87°. Esto corresponde a  impulsos del codificador.


Programa (ejemplo): 
[image: ]
IoT_Init_Camera_Pan.ft

1c. Al combinar los dos programas se pueden paralelizar los movimientos y, de este modo, es posible acortar considerablemente el tiempo de inicialización. Para ello hay dos alternativas de solución: la ejecución de las dos funciones como hilos paralelos o integración en una única función.
Solución A para el programa - una función (ejemplo): 
[image: ]
IoT_Init_Camera_A.ft


Solución B para el programa - hilos paralelos (ejemplo):
[image: ]
IoT_Init_Camera_B.ft


2. Vigilancia por cámara
Programa (ejemplo):
[image: Ein Bild, das Text enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]
IoT_Surveillance_Camera.ft


3. Activación por ruido
3a. Configuración de la pantalla TXT (ejemplo):
[image: ]Configuración de pantalla
Programa (ejemplo): 
[image: Ein Bild, das Text, Screenshot, Monitor, Bildschirm enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]
IoT_Microphone_Level.ft


3b. Programa con umbral de ruido de 70 dB (ejemplo):
[image: ]
IoT_Surveillance_Camera_Noise_Detection.ft
4. Detección de movimiento
La detección de movimiento se define en toda la ventana de la cámara. La sensibilidad de la detección puede ajustarse en un valor de 0 a 1 a través de la «tolerancia» en el inspector:
[image: ]
Configuración de la detección de movimiento

4a. Extracto del programa (ejemplo):
[image: ]
IoT_Surveillance_Camera_Motion_Detection.ft
La detección de un movimiento se almacena en un indicador («surveillance_status») al igual que la fecha y hora de la detección.

4b. La función «blink» se inicia como un hilo al principio del programa principal:
[image: Ein Bild, das Text, Screenshot, Schild enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]
IoT_Surveillance_Camera_Motion_Detection.ft
Tareas experimentales

1. Control por voz
1a. Funciones de control (ejemplo):
[image: ]
IoT_Camera_Motion_Control.ft
La forma más fácil de evitar que la cámara gire demasiado es limitar el ángulo de giro en las direcciones horizontal y vertical en ±90° respectivamente. Si los dos ángulos de desplazamiento se ajustan en 0° después de inicializar la posición inicial se puede comprobar fácilmente en el programa.


1b. Extracto del programa: Control de la cámara (ejemplo):
[image: ]IoT_Surveillance_Camera_Voice_Control.ft

En el programa principal se inicializan al principio las siguientes variables:
[image: ]
IoT_Surveillance_Camera_Voice_Control.ft
Los ángulos de desplazamiento máximo y mínimo eventualmente deben adaptarse a la construcción (alcance del cableado). 

2. Control a través del panel de control de la nube
Los botones del panel de control contienen los comandos «stop», «home», «relmove_left», «relmove_right», «relmove_up» y «relmove_down». Los comandos «relmove» corresponden a las cuatro funciones de control de la tarea experimental n.º 1. Si el servidor IoT transmite un valor «degree» (2, 5, 10 o 20°), debe ajustarse el valor del ángulo de giro en el programa. El comando «home» mueve la cámara a la posición inicial; para el comando «stop» es necesario añadir una función que detenga los dos motores.
La consulta de los comandos de control puede extraerse de la solución de la tarea experimental n.º 1.
Función «stop_motors» (ejemplo):
[image: Ein Bild, das Text enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]
IoT_Surveillance_Camera_Dashboard_Control.ft


Extracto del programa: Control de la cámara (ejemplo):
[image: ]
IoT_Surveillance_Camera_Dashboard_Control.ft

Anexos
Tarea n.° 3: Sistema de alarma
Material necesario
Ordenador para el desarrollo de programas, localmente o a través de la interfaz web. 
Cable USB o conexión BLE o wifi para transferir el programa al TXT4.0. 
Aplicación de fischertechnik «Voice Control»
Programa auxiliar «IoT_Test_Dashboard_Control.ft»
Cuenta en la nube de fischertechnik (www.fischertechnik-cloud.com)
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