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BARRERA

Introduccion:

Este dispositivo simula el funcionamiento de
una barrera de automoviles, la cual sélo realiza
un tipo de movimiento:

_ e T
o La barrera sube y baja. " | 11N
L o
El dispositivo tiene un Unico motor, el cual sirve T

para realizar el movimiento de ascenso y |
descenso de la barrera. Para el movimiento de

la barrera se pondran unos sensores de

contacto que marcaran los limites de los
movimientos a realizar por la maquina.

Descripcion de elementos:

Toda la estructura se apoya sobre una Plataforma (1) de 1876 x 25"8 x 0”6 cm. Los elementos que la

componen son:

(2): Es el que activa el funcionamiento de la barrera, para que esta efectie un
movimiento ascendente.

(3): De los cuales 3 sensores estaran montados sobre la propia barra
elevadora, y los otros 2 estaran montados sobre la plataforma. Estos seran los que sirvan para
poder limitar el movimiento ascendente y descendente de la barrera.

(4): El soporte esta compuesto por varios bloques, los cuales serviran de
sujecion a la rueda. Esta formado por 2 columnas, una de las cuales sera doble (formado por 2
blogues de ancho) y soportara la rueda y el motor, la otra columna sélo servira de soporte para
la rueda. Las columnas seran de 12 cm y 6 cm de longitud respectivamente.

(5): Es una de las partes principales de la barrera moévil, sobre la rueda se sujeta la
barrera, haciéndola ascender o descender. La rueda tiene un didmetro de 12 cm, y su borde es
dentado.

(6): Nos servira para mover la barra metalica con espira, la cual hara girar a la rueda, que
es la que mueve realmente la barrera. El motor esta compuesto por 2 piezas: una pieza es el
motor propiamente dicho, y la otra esta compuesta por diferentes ruedas que son las que van a
permitir mover los elementos conectados al motor.

(7): 2 de los cuales nos permitirdn llevar la corriente eléctrica hasta el
motor, los otros 10 hilos los utilizaremos para los sensores de contacto y para el interruptor que
activa el funcionamiento de la barrera moévil.

(8): Estos sirven para enganchar los cables eléctricos a los
bloques que forman la barrera.
(9): La barra tendran unas dimensiones de 9 x 0" 3 cm, y sirve para
hacer girar la rueda. La parte fundamental de la barra es la espira, la cual es la que va a
permitir mover la rueda que levanta la barrera.

(10): Esta es una pequefia barra que se une a un extremo de la barrera de
sensores, para que la amplitud del movimiento de la barra sea la adecuada. Sus dimensiones
serdn de 7°5x 175 cm.

(11): Esta barra es el elemento principal de la barrera moévil, esta compuesta
por varios elementos: 3 sensores de contacto, 4 bloques de 1”5 x 1”5 cm que sirven para unir
los sensores, y 2 blogues de de 3 x 1”5 cm que se pondran en uno de los extremos de la barra.

(12): Esta pequefia lamina de plastico se pegard sobre los sensores de
contacto de la barra de sensores. Tiene una longitud de 12 cm.
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Montaje de la barrera movil:

Para que resulte mas facil el montaje de la barrera se desglosara en diferentes pasos. Nosotros hemos
utilizado piezas de fischer, aunque este proceso de montaje se puede adaptar a otro tipo de material
utilizado.

1. Se montara el soporte para la rueda (4). Primero se montara una columna de doble fila
compuesta la parte externa por 3 bloques de 3 x 1”5 cm y por 1 bloque de 1”5 cm. La parte
interna esta compuesta por 3 bloques de 3 x 1”5 cm, de los cuales 1 esta colocado de
manera transversal (el cual sirve para el anclaje de la rueda). Luego se montara otra
columna compuesta por 2 bloques de 3 x 1°5 cm y por 1 bloque de 1”5 cm, uno de los
bloques de mayor longitud se colocara de manera transversal (el cual sirve para el anclaje de
la rueda). Las columnas se pondran sobre la plataforma (1), por ultimo se unira la rueda (5)
al soporte a través de los bloques de plastico transversales de las columnas.

Los bloques transwversales se enganchan
en una de las rarmra de la meda.

H\\
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2. Después, se montara el motor (6) (que esta compuesto por 2 piezas) sobre la columna
doble, sobre una de las piezas del motor se monta la barra metdlica con espiras (9) que se
introducira por la cavidad cilindrica que tiene hecha esta pieza del motor.

3. Se montara la barra metalica (10) que seré la parte inferior de la barrera movil, ésta se unira
a la cara posterior de la rueda (5).

El ordenador como elemento de control
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Los bloques de plistica
se fijan a la parte trasera
de la meda

Labarra metdlica seune a los 2
bloques de plastico. La barra se
fijara al resto de la barrera mdvil.

2. Uniremos a la barra metalica (10), la barra de sensores (11) que tenemos que montar, la
cual estara compuesta por 3 sensores de contacto (3) entre los que intercalaremos un
bloque de plastico de 1°5 x 1”5 cm. Para terminar la barrera pondremos 2 bloques de 3 x
1”5 cm. La longitud final de la barrera una vez unidas todas las piezas es de 28°5 cm. El
ultimo paso es pegar la lamina de pléastico (12) sobre la punta de los 3 sensores de contacto
colocados en la barrera moévil. En el caso de la barrera sin sensores centrales, solo habra una
barra sin nada mas.

Estos bloques de plistica se
unen a labarra de sensores
que se ha creado

\ﬁ _

La limmina de plistico se pegard sobre
las puntas de los sensores de contacta

s \5-\ Los sensores de contacto se
Rkl unen a la barra metdlica

Sersor 4
Sensor 3

5. Montaremos los 2 sensores de contacto (3) sobre la plataforma, los pondremos muy cerca de
los 2 extremos de la barrera movil. Los sensores estaran montados sobre unos soportes
compuestos por varios bloques de plastico. El sensor mas cercano a la rueda (5) esta
montado sobre un bloque de plastico de 3 x 1”5 cm, el otro sensor esta montado sobre un
bloque de 3 x 1’5 cm y otro de 1°5 x 175 cm; éstos, a su vez, estan apoyados sobre 2
bloques de 3 x 1”5 cm. El objetivo final de los sensores es frenar el recorrido ascendente y
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descendente de la barrera.

T

"!
iy

\\ﬁ Sensor 2

Semsor 1

Zensor de contacto del extreme
cercano al meda que hace moverse
a la barrera mavil

Sensor de contacto del extremo

contrario al de la meda

6. Se montara un interruptor (2), el cual sera el que haga subir o bajar la barrera moévil. Este
estara montado sobre un bloque de 3 x 1”5 cm, y se instalara sobre cualquier parte de la
plataforma, mientras no obstaculice el movimiento de la barrera.

El intermptor se monta sobre cualquier
superficie de la plataforma

7. Por dltimo se electrifican todas las piezas, para lo cual se utilizan los cables eléctricos (7) que
se conectan a cada elemento (sensores y motor) a través de los enganches de cables
eléctricos (8), se necesitaran tantos enganches como cables utilizados.

Esquema eléctrico:

Para poder alimentar el motor de la barrera es necesario 1 par de hilos eléctricos para el motor que se
conectaran a las salidas digitales.

Los sensores de contacto se conectaran un hilo eléctrico a las entradas digitales y el otro hilo eléctrico a
masa. En total se utilizaran 12 hilos, 2 por cada sensor de contacto (se incluye el interruptor).

La forma en la que se conectan los motores de la gria a la controladora se muestra en el siguiente
esquema:

La descripcion del niumero de entrada y salida digital se hace a titulo descriptivo, ya que estos varian
dependiendo de la controladora electrénica que se esté utilizando.

El ordenador como elemento de control
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Esquema eléctrico de la barrera con sensores centrales

Moior

Aalida Digital O

Salida Digital 1
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Barra de sensores Bensores de extremos
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Esquema eléctrico de la barrera con sensores centrales

Aalida Digital O

Halida Digital 1

IMlasa

Entrada Digital O
Entrada Digital 1

(| |2 3 2 3

1 T &

Sensor 0 Sensorl
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PROGRAMACION
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Diagrama de flujo de la barrera con sensores centrales
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Diagrama de flujo de la barrera sin sensores centrales

BARRERA SIN SENSORES
CENTRALES

Bobn ="Automalics”

sl

dato=1

k.

Sa creala
& intarfaz grafica
Sa pulsa un boldn COn BventoE
de botdn
- /\\

INICIO

v

& Cred
wanable dato
fue Indica &l
astado de lag
salidas.

Se crea la segunda
interfaz grafica con
eventos de botdn

-
L

Se pulsa un boton2

WO

baotdn ="Bajar”

NO

Sa detens el maotor

=l botén2 ="Farar
—1 Se detiene &l motar NO
El

botdn2 ="Valvar®

I

Se activa al polo ded

rw

MO *

boddn="5al¥”

5l

l

Dasactva las
salidas da |a
controladora

Se crea |a segunda
Interfaz grafica con
evenios de baotdnd

:SI

Se pulsa un boldn?

botan2 ="Bubir”

mior (Sandids

ascandents)

3

Sa activa al polo deal
medor [Sentids
descendanta)

termporizadar hasia
pulsar boton2
“Parasr

Sa actlva @l polo del
medor [ Sentido
ascandants)

4]s]

P

botdn2 ="Balar

Sa activa sl polko dal
medor [ Senlido
descandanta}

FIN

NO Sa detiene &l motor

/

Sa crea la
variabla entradas

F

El ordenador como elemento de control

h ik 4

r

Sa e el valor de las
aniradas

ntradas 1=acl
8]
ntradas 2=act

Sl

Se cambia el senfido i
il rivsler 4—5l 0—>| Sa datiens sl motor

botdn?2 ="Parar’

O Sa detiens &l motor

botdn2 ="valver®

10




-t
Instituto de Tecnologias Educativas I e

Programacion en MSWLogo
La programacion de este caso se estructura en los siguientes pasos:

1. Se crea un procedimiento para crear la ventana grafica principal del programa. Para ello se
utiliza la funcion . Dentro de la ventana se crean los botones con la funcidn
. Dentro de cada botén se estableceran entre los corchetes las funciones que se
han de ejecutar una vez presionado el botén. Uno de los botones creados sera el que se
utiliza para salir de la aplicacion, para lo cual se utiliza la orden adios. Ademas se mostraran

las imagenes de la barrera con la funcion

cargadib("barreral.bmp)

creaventana " "Principal [BARRERA] 100 42 150 100 []

creaboton "Principal "Manual "Manual 18 20 50 20 [Modo_Manual]

creaboton "Principal "Automatico "Automatico 80 20 50 20 [Modo_Automatico]
creaboton "Principal "Salir "Salir 50 50 50 20 [proc_salir adios]

En este procedimiento se crea y se inicializa a O una variable que llamaremos que nos
servira para poder leer las entradas digitales de manera continuada.

2. Se crea un procedimiento para crear la ventana grafica para cada uno de los tipos de
funcionamiento de la barrera, Manual o Automatico. Estas dos ventanas van a ser de igual
aspecto, la unica diferencia que existe es la manera de actuar la barrera cuando se detectan
entradas por los sensores. Se crean los botones de subida, de bajada de la barrera o volver a
la ventana inicial.

cargadib("barreral.bmp)

creaventana " "Mod_manu [BARRERA - Modo Manual] 100 42 190 100 []

creaboton "Mod_manu "Subir_barrera "Subir_barrera 10 20 50 20 [proc_subir control2]
creaboton "Mod_manu "Parar "Parar 70 20 50 20 [proc_parar control2]

creaboton "Mod_manu "Bajar_barrera "Bajar_barrera 130 20 50 20[proc_bajar control2]
creaboton "Mod_manu "Volver "Volver 70 50 50 20 [proc_parar graficos]

3. El procedimiento controll y control2 comprueban el estado de las entradas y dependiendo
del modo de funcionamiento de la barrera, realizara un movimiento u otro. Si el modo de
funcionamiento es Manual, cuando detecta alguna entrada, para el motor de la barrera
(control2). Si por el contrario, se ha elegido el funcionamiento Automatico, cuando se
detecta alguna entrada, cambia el sentido del motor (controll). (En la barrera sin sensores
centrales, solo habra que poner entradas=1 y entradas=2).

para controll
mientras [:bucle=0] [
haz "entradas ve?
si (:entradas=1) [proc_subir controll]
si (:entradas=2) [proc_subir control1]
si (:entradas=4) [proc_subir controll1]
si (:entradas=8) [proc_subir controll1]
si (:entradas=7) [proc_subir controll]
si (:entradas=16) [proc_bajar controll]
si (:entradas=32) [proc_subir controll]
si (:entradas=3) [proc_subir controll]
si (:entradas=5) [proc_subir controll]
si (:entradas=6) [proc_subir controll]

;Si se pulsa el interruptor, la barrera sube##H#HHHH#HHHHHHFHFHFHFHEHEHEHT
si (:entradas=32) [proc_subir controll]
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si (:entradas=33) [proc_subir controll]
;Aunque hay ciertas excepciones de diferentes sensores que se encuentren activados.
si (:entradas=48) [proc_parar controll]
si (:entradas=36) [proc_parar controll]
si (:entradas=40) [proc_parar controll]
si (:entradas=34) [proc_parar controll]
si (:entradas=44) [proc_parar controll]
si (:entradas=52) [proc_parar controll]
si (:entradas=56) [proc_parar controll]
si (:entradas=60) [proc_parar controll]

fin

4. Se llama al procedimiento que crea la ventana gréafica fuera de cualquier procedimiento para
que se cargue la aplicacion grafica nada mas cargar el fichero de logo.

Descargar el archivo programado en MSWLogo, descomprimalo y guardelo en un directorio aparte.
Contiene el fichero de cédigo en MSWLogo (barrera.lgo y las imagenes de la barrera).

Ejecute el compilador en castellano.

Vaya al menu del programa, Archivo/Abrir y seleccione el fichero que se descargo
previamente.

Se visualizara la siguiente pantalla:

BARRERA

Manual | Automatico

Salir |

BARRERA - Modo Manual

Subir_barrera Parar Bajar_barrera

Volver

El ordenador como elemento de control
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Programacién en C
La programacion de este caso se estructura en los siguientes pasos:
1.- Se crea un nuevo proyecto

2.- Se afaden al proyecto los archivos io.h, io.cpp, Primitivas_CNICE.CPP y Primiticas_CNICE.HPP y SDL.h
(libreria que permite afiadir imagenes el la aplicaciéon programada con C).

3.- Se crea el archivo main.c donde se incluiran las funciones necesarias para crear las ventanas

4.- Dentro del archivo main.c creado anteriormente hay que crear un hilo para que compruebe los
sensores en todo momento y se afiade la declaracién a las funciones de la biblioteca io.dll de la
siguiente manera:

#include “io.h”
También se afiade la declaracion a las funciones de la biblioteca SDL.dIl de la siguiente manera:

#include <SDL.h>

5.- En nuestro archivo main.c se define una funcion que permite activar o desactivar las entradas
digitales de la controladora y otra que permite leer el estado de las entradas digitales. Las funciones son
las siguientes:

void encender (int led)

{
LoadlODLL();
PortOut(0x37A,0x7);
PortOut(0x378,led);

¥

int leedigital()

{
int bajo=0;
int alto=0;
int d=0;
LoadlODLL();
PortOut(0Ox37A, 0x3);
bajo = PortIn(0x379);
bajo = (bajo & 0x78) / 8;
bajo = ~bajo;
bajo = bajo & 15;
PortOut(Ox37A, 0x1);
alto = PortIn(0x379);
alto = (alto & 0x78) / 8;
alto = ~alto;
alto = alto & 15;
d = (alto * 16) | bajo;
return d;

¥
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6.- Se creardn dos botones en nuestra ventana, uno para la ejecucion “Manual” y otro para la
ejecucion “Automatica”, y en cada uno de ellos se crea la ventana para manejar la barrera. Se crean 4
botones: Subir Barrera, Parar, Bajar Barrera y Volver, y en cada botén se incluye la llamada a la funcion
anterior para cambiar el estado de las salidas de la siguiente manera:

switch(LOWORD(wParam))
{
case 1: // botdn Subir Barrera

arriba = SDL_LoadBMP("barrera3arriba.bmp™);

screen = SDL_SetVideoMode( 300, 300, O, SDL_NOFRAME);

if( screen == NULL ) {
printf( "Error al entrar a modo grafico: %s\n", SDL_GetError() );
SDL_Quit();
return -1;

}

SDL_BlitSurface(arriba, NULL,screen,NULL);
SDL_Flip(screen);
dato=1;
motor=1;
encender(motor);
break;
case 2: // botén Parar
dato=1;
motor=0;
encender(motor);
break;
case 3: // boton Bajar Barrera
abajo = SDL_LoadBMP("barrera3abajo.bmp™");
screen = SDL_SetVideoMode( 300, 300, 0, SDL_NOFRAME);
if( screen == NULL ) {
printf( "Error al entrar a modo grafico: %s\n", SDL_GetError() );
SDL_Quit();
return -1;

}

SDL_BlitSurface(abajo, NULL,screen,NULL);
SDL_Flip(screen);
dato=1;
motor=2;
encender(motor);
break;
case 4: // botoén Salir
dato=1;
motor=0;
encender(motor);
SendMessage(hwnd, WM_CLOSE, 0, 0);
break;
default:
break;

3

En este caso es la ventana de la ejecucion Automatica. Se puede ver que se ha incluido lo siguiente:
dato=1;

Esto determinara si la ejecucion es la automatica o la manual a la hora de hacer la comprobacion de
entradas de los sensores que veremos a continuacion.

as

Explicacion de las funciones de la libreria SDL.
Cada vez que se quiera mostrar una imagen se indicara en nuestro proyecto lo siguiente:

foto = SDL_LoadBMP("imagen.bmp");

screen = SDL_SetVideoMode (200, 308, 0, SDL_NOFRAME );

if( screen == NULL ) {

printf( "Error al entrar a modo grafico: %s\n", SDL_GetError() );
SDL_Quit();
return -1;

b
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rect.x=0;

rect.y=0;

rect.w=primeral->w;

rect.h=primeral->h;

destino.x=0;

destino.y=0;

SDL_BlitSurface(primeral, &rect, screen, &destino);
SDL_Flip(screen);

donde y son del tipo SDL_Surface y y es del tipo SDL_Rect.

- SDL_LoadBMP: carga la imagen .bmp que queramos

- SDL_SetVideoMode (int width, int height, int bpp, Uint32 flags): configure un modo de video
con una anchura (width), una altura (height) y unos bits-por-pixeles. El parametro flags indica
el tipo de ventana que se quiere. En nuestro caso una ventana sin titulo no borde.

- SDL_BIlitSurface(imagen, &rect, screen, &destino): pega desde la imagen, la porcion
seleccionada por rect sobre la superficie screen en el destino indicado por destino.

- SDL_Flip(screen): muestra la imagen que se ha seleccionado.

7.- Se crea una funcién que realice la comprobacion de los sensores. Esta funcién es la que ejecuta el
hilo que hemos creado al principio. (En la barrera sin los sensores centrales, sélo habria que comprobar
case 1y case 2). La funcion es la siguiente:

DWORD WINAPI Comprobar_Sensor(LPVOID parametro) {
int E;
SDL_Surface *barrera;
SDL_Surface *screen;
SDL_Rect rect;

for(5;){
E=leedigital();
switch (E) {
case 1: case 2: case 3: case 4: case 6: case 7: //Sensores centrales
if(dato==1){
if(motor==2){
barrera = SDL_LoadBMP("barrera3arriba.bmp");
screen = SDL_SetVideoMode( 300, 300, 0, SDL_NOFRAME );
if( screen == NULL ) {
printf( "Error al entrar a modo grafico: %s\n",SDL_GetError() );
SDL_Quit();
¥
rect = (SDL_Rect) {0, 0, 200, 200}%};
SDL_BlitSurface(barrera, NULL,screen,&rect);
SDL_Flip(screen);
motor=1;
encender(motor);
¥
} else if(dato==0){
motor=0;
encender(motor);
¥
break;
case 8: //Sensor de limite de bajada
if(dato==1){
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if(motor==2){

barrera = SDL_LoadBMP("barreral.bmp");

screen = SDL_SetVideoMode( 300, 300, O, SDL_NOFRAME );

if( screen == NULL ) {
printf( "Error al entrar a modo grafico: %s\n", SDL_GetError() );
SDL_Quit();

¥

rect = (SDL_Rect) {0, 0, 200, 200}%};

SDL_BlitSurface(barrera, NULL,screen,&rect);

SDL_Flip(screen);

barrera = SDL_LoadBMP("barrera3arriba.bmp™);

screen = SDL_SetVideoMode( 300, 300, 0, SDL_NOFRAME );

if( screen == NULL ) {
printf( "Error al entrar a modo grafico: %s\n", SDL_GetError() );
SDL_Quit();

¥

rect = (SDL_Rect) {0, 0O, 200, 200%};

SDL_BlitSurface(barrera, NULL,screen,&rect);

SDL_Flip(screen);

motor=1;

encender(motor);

}
¥

//Si la opcion es la Manual se para el motor
else if(dato==0){
barrera = SDL_LoadBMP("barreral.bmp");
screen = SDL_SetVideoMode( 300, 300, O, SDL_NOFRAME );
if( screen == NULL ) {
printf( "Error al entrar a modo grafico: %s\n", SDL_GetError() );
SDL_Quit();
¥
rect = (SDL_Rect) {0, 0O, 200, 200%};
SDL_BlitSurface(barrera, NULL,screen,&rect);
SDL_Flip(screen);
motor=0;
encender(motor);
¥
break;
case 16: //sensor limite de subida
if(dato==1){
if(motor==1){
barrera = SDL_LoadBMP("barrera6.bmp");
screen = SDL_SetVideoMode( 300, 300, O, SDL_NOFRAME );
if( screen == NULL ) {
printf( "Error al entrar a modo grafico: %s\n", SDL_GetError() );
SDL_Quit();
¥
rect = (SDL_Rect) {0, 0, 200, 200}%};
SDL_BlitSurface(barrera, NULL,screen,&rect);
SDL_Flip(screen);
motor=2;
barrera = SDL_LoadBMP("barrera3abajo.bmp");
screen = SDL_SetVideoMode( 300, 300, 0, SDL_NOFRAME );
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if( screen == NULL ) {
printf( "Error al entrar a modo grafico: %s\n", SDL_GetError() );
SDL_Quit();

¥

rect = (SDL_Rect) {0, 0, 200, 200};

SDL_BlitSurface(barrera, NULL,screen,&rect);

SDL_Flip(screen);

encender(motor);

b
by

//Si la opcion es la Manual se para el motor
else if(dato==0){
barrera = SDL_LoadBMP("barrera6.bmp");
screen = SDL_SetVideoMode( 300, 300, O, SDL_NOFRAME );
if( screen == NULL ) {
printf( "Error al entrar a modo grafico: %s\n", SDL_GetError() );
SDL_Quit();
¥
rect = (SDL_Rect) {0, 0, 200, 200%};
SDL_BlitSurface(barrera, NULL,screen,&rect);
SDL_Flip(screen);
motor=0;
encender(motor);
¥
break;
case 32: //interruptor
if(dato==1){
barrera = SDL_LoadBMP("barrera3arriba.bomp™);
screen = SDL_SetVideoMode( 300, 300, 0, SDL_NOFRAME );
if( screen == NULL ) {
printf( "Error al entrar a modo grafico: %s\n", SDL_GetError() );
SDL_Quit();
3
rect = (SDL_Rect) {0, 0, 200, 200%};
SDL_BlitSurface(barrera, NULL,screen,&rect);
SDL_Flip(screen);
motor=1;
encender(motor);
¥
//Si la opcion es la Manual se para el motor
else if(dato==0){
motor=0;
encender(motor);
3
break;
default:
break;

be
¥

Como se puede observar aqui entra en juego la variable dato. Si es 1, significa que la ejecucion Automatica, y
si es 0 es manual. El motor dependiendo de una opcién u otra, realizara acciones diferentes.

Proyectos » Barrera 17
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8.- Una vez creados los botones con la funcidon que les corresponden, se compila comprobando que no

hay ningdn error.

9.- Una vez que se ha comprobado que no hay ningln error en nuestro cédigo, se ejecuta y se

comprueba el funcionamiento de la barrera. Al ejecutar el proyecto se creara el fichero Barrera.exe

Descargue los diferentes archivos que forman todo el proyecto programado en C, descomprimalos y
guardelos en un directorio aparte. Ejecute el fichero Bombilla.exe. Se visualizara la siguiente pantalla:

_Ioix]

Manual

Automatico

Salir

Se pulsa en la opcidén que se desee y aparecera la siguiente pantalla (es comun para las dos opciones):

[T (ol

Subir Barrera

Parar

Bajar Barrera

Yolver

Pulsando los botones que se le presentan podra Subir, Bajar, Parar la barrera o Volver a la pantalla

anterior para elegir otra opciéon o para salir de la aplicacion.

Nota:

En la aplicacion programada con C, la imagen puede no aparecer al lado de la ventana. En este caso
basta con mover nuestra ventana y se vera correctamente la imagen.

El ordenador como elemento de control
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Fotos de la barrera:

A continuacion mostraremos una serie de fotos de la barrera moévil desde diferentes perspectivas.
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