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Objetivos de la leccion

Entender qué es un “problema de sincronizacion” cuando se
usan Vigas (o lazos) Paralelas.

Aprender técnicas para asegurar que dos vigas terminan antes
de pasar al siguiente blogue de programacion (variables, cables
de datos, bucles y Mis Blogues)

Prerrequisitos: Leccion Vigas Paralelas, Cables de datos, Variables,
Mis Bloques con Inputs y Outputs



Utilizacion de Lazos Paralelos en los programas

Las Vigas Paralelas son buenas para hacer dos cosas al mismo tiempo
.

A menudo se desea hacer otra cosa después de completar la Viga Paralela
.

Dificultad para saber qué viga terminara antes (“problema de sincronizacion”)

Necesidad de sincronizar las vigas para asegurar que los bloques se ejecutan cuando se espera
que lo hagan

En la imagen de abajo, éempezara el giro después de
que termine el motor A o antes?

.
Respuesta: No los sabes
El objetivo de este proyecto es crear un
programa para mover, al mismo tiempo,
un brazo motor y dirigir recto el robot.
Para ello se usan vigas paralelas

El objetivo de este proyecto es crear un
programa para mover, al mismo tiempo,

un brazo motor y dirigir recto el robot.
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Asegurar ambos Lazos finalizados
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Existen varias posibilidades

para hacer esto: Pyl
?A Variables (ver diapositiva 4)

Giro del motor A 1000
grados al mismo tiempo

Cables (ver diapositiva 5) aue se produce
Bucles (ver diapositiva 6)
Mis blogues (ver diapositiva 7)
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Este programa esta etiquetado como
“broblema de sincronizacion” en el
correspondiente archivo EV3



Uso de Variables para Sincronizar
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Este programa esta etiquetado como “Variables” en el
correspondiente archivo EV3



Uso de Cables para Sincronizar

El objetivo de este programa es que el
programa continue una vez hayan finalizado
las dos vigas.
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movimiento B+C Este programa esta etiquetado como
“cables” en el correspondiente archivo
EV3




Uso de Bucles para Sincronizar

Ejecuta la viga paralela dentre
de un bucle ya que la sefial no
saltra de éste hasta que las dos
vigas no hayan terminado.
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Este programa esta etiquetado como

“bucles” en el correspondiente archivo
EV3



Uso de Mis Bloques para Sincronizar

Este programa esta etiquetado como “Mis
Blogues” en el correspondiente archivo EV3
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Ejecuta las dos tareas en
un Mi Blogue porque éste
no terminara hastga que
ambas vigas terminen
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Este programa esta etiquetado como
“Vigas_Paralelas_Mis_Bloque” en el
correspondiente archivo EV3

|
iiiIESTO ESTA

Ejecuta las dos
tareas en un Mi
Bloque porque éste
no terminara
hastga que ambas
vigas terminen

Mueve recto y gira el bazo
A al mismo tiempo




Desafio: Cuadratura en una Linea

La sincronizacion es ?
importantisima cuando se e
desea cuadrar en una linea. e
Como reto, completa la leccién ﬁ( GJDOC%J DOPL 0 " &
cuadrar en una linea. | ledaafelel .
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antes de pasar al siguiente —
bquues :Este. ?Jemplo esdela

eccion Cuadratura en una
A De lo contrario, el robot no linea

estara recto en la linea



Guia de discusion

éQue es el “problema de sincronizacion”?
Respuesta. Cuando escribes codigo con vigas paralelas, no sabes
si uno de los dos lazos o vigas terminara antes que el otro.

¢ Cuales son los 4 modos de resolver el problema?
Respuesta. Usando variables, cables de datos, bucles, o Mis

Bloques para asegurar que ambas vigas terminan antes de pasar
al siguiente bloque de codigo.
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