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A6y = (AU, x — AU /b
Apr = (AU + AUik) /2
App = (re +b/2) - 2 - sin(Abi/2)
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X1 = [ ‘o1 yi—1 Ok ]T (1)

Xi—1 + Aprcos (ak)
Xp = | Yio1 + Appsin (ay) (2)

o + 0k

Y=m/2—A0/2 | h=7/2—v% (3)

ap =7 — Y+ (k=1 —7/2) = O—1 + Ab/2
(4)

Aprcos(Or—1 + Aby/2)
X =Xp—1 + | Apgsin(Or—1 + Ab/2) (5)
A6y
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Implementar en el simulador IRSIM un controlador que
permita a un robot recorrer los bordes de un cuadrado
imaginario de 1 metro de lado en funcion de la informacion
suministrada por los sensores encoder y brujula.

Entrega 13 de febrero de 2023 - 12:59
Entregar: Documento (pdf) y codigo (.cpp y .h)
Extensién maxima del documento: 1 pagina
CEpuck :: WHEELS DISTANCE,
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