ANEXO A:
INSTALACION DE BIBLIOTECAS Y LIBRERIAS
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1 INSTALACION DE BIBLIOTECAS

Al. Instalacién Visual Studio

En la instalacién de Visual Studio 2010 Ultimate, solo aplicara la programacion C++, la
cual es suficiente para este proyecto, ademas para una rapida instalacion.

El enlace de descarga es: http://www.visualstudio.com/downloads/download-visual-studio-
VS.

A2. Instalacion Qt
A2.1 Requerimientos

- Instalacion previa de Visual Studio 2010 Ultimate.
A2.1 instalacion

Para este proyecto se utilizé la version 2010 de Qt 2.3.0, la cual es compatible con la
version de Visual Studio previamente instalada, este programa se puede descargar de la
pagina oficial de QT.

En las imagenes que se muestran a continuacién estan los pasos para la instalacion;
iniciando con activacion del ejecutable: qt-win-opensource-4.8.4-vs2010.exe (Figura 1).

O Ot OpenSource 4.8.4 Setup

0t Ot OpenSource 4. 8.4 Setup

Welcome to the Qt OpenSource m Open Source Edition
4.8.4 Setup Wizard

This wizard wall Quide you thraugh the installation of Gt You are now instaling the Open Source Edtdon of Gt It s boarsad under GNU LGPL version
OperSounce 4.8.4, 2.1 and the GFL version 3,

It is recommendsd that you dose all other sppkcations:
before starting Setup. This wil make it possible to update
relevank system files without having bo reboat your
conpiiter,

Chck Neaxt bo continue.
hitp:figt.digia. com/downlaad
To read more about [igia's Boensing, please go bo:

Code less. hittp: ffatdigia, com/productficensing
Create more.
Deploy everywhere.

—
<Back (L met> [} concel

Figura 1. Inicio de instalacion

Posteriormente se marca la opcion: “Aceptar los términos de la licencia” y se le da
“siguiente” a todo hasta terminar.


http://www.visualstudio.com/downloads/download-visual-studio-vs
http://www.visualstudio.com/downloads/download-visual-studio-vs

0 Ot OpenSource 4.8.4 Setup M= I Ot OpenSource 4.8.4 Setup

License Agreement Choose Components
Please review the license terms before instaling Qt OpenSource _CI‘»:ISB which features of Qt OpenSource 4.5.4 you want to
4.8.4, instal.

Prass Page Down to see the rest of the agresment. ou wank to instal and uncheck the companents you don't want to

Chedk the components
install. Click Mext ko conkinue.

MU LESSER GENERAL PUBLIC LICENSE
Wersion 2.1, February 1999

Copyright (C) 1991, 1999 Free Software Foundation, Inc. Select components bo install Deseription
51 Franklin Street, Fifth Floor, Boston, MA 02110-1301 L o

Eweryone is permitted to copy and distribute verbatim copies

of this license document, but changing it is not sllowed.

This i the First ralrace varsinn nf Fhe | esser GPL . TF Alen coonks bt
IF you accept the terms of the agreement, sebect the first option below. You must accept the
agreement to install Gt OpenSource 4.8.4. Chick Nexk bo continue.

required: 1.1GE
?meﬂtmmdthwmm Joce
I

do not accept the terms of the License Agreement

P —
[ <Bsck QL mext> D[ cancel |

Figura 2. Términos y componentes de instalacion

Se escoge la ubicacion donde deseamos que quede instalada:

@ Ot OpenSource 4.8.4 Setup _' ] 0t Ot OpenSource 4.8.4 Setup
Choose Install Location Choose Stait Menu Folder
Choose the Folder in which to install Qt OpenSource 4.8.4. 0’_::1::; Start Menu folder For the Qb OpenSource 4.8.4
E .
Setup will install Gt OpenSource 4.8.4 in the Following Folder. To install in a dfferent folder, Select the Start Menu folder in which you would lke to create the program's shortcuts. You
click Brawse and select ancther folder, Click Next to continue, can also enter 3 name to create  new Folder.

Accesorios
Ares
avast! Internet Security

" CCleaner
Destination Folder Control Station v3.5

Fouit Reader
q Browse. .. p Herramientas administr ativas
g HI-TECH Software
Tnicio
Space required: 1,168 Juegos

MATLAB
Space available: 21,868 Micochip

Ceoe o) oo Y o

Figura 3. Ubicacién e instalaciéon del software

Esperamos que la instalacion se complete y damos clic en finalizar.

{ Ot OpenSource 4.8.4 Setup

Installation Complete
Setup was completed successfuly,

Ot OpenSource 4.8.4 Setup

Completing the Qt OpenSource
4.8.4 Setup Wizard

Completed
[0 [T [] ] [T [T

Patching C:10Qt4.8.4binl QtmiPatternsd4. pdb (C:1GH4.8.4)... -~
Patching C:1Qk4.8.4lbgtmaind kb (C:AQH4.6.4)...

Create folder: C:\QH4.6.4

Create folder: C:\Q¢\4.8.41bin

Create shortout: CiDocuments and L AMerud Indch by ...
Create shortout: C:\Documents anc L AMend Inici Qtby ...
Extract: LICENSE

Created uninstaller: C:\Q¢\4.8. 4luninst.exe

Create shortout: C:\Documents anc L UsersiMend Inici by ...
Create shortout: C:\Documents anc L UsersiMen Iniciof Qtby ...
Cutput Folder: C:{Qt14.8.4

Completed Create more.

Deploy everywhere.

it OpenSource 4.8.4 has been instaled on your computer,
Chck Finish to close this wizard,

[¥] Run Examples and Demos

[¥] show Documentation
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Code less.

Figura 4. Instalacion finalizada



Ahora se procede a instalar las librerias adicionales que se enlazan con Visual Studio
2010, para esto se ejecuta el archivo “qt-vs-addin-1.1.11-opensource.exe.”

P
3 Qt Visusl Studio Add-n 1.1 115etup 2pazs

Weicome 1o the Qt Visual Studio
Add-n 1.1.11Setup Wizard

T waard wil Qude you Trough e retalaton of Qt Veus
Sado Adde LLLL

1t m recommended St you dose ol ofer acckcatons
Sefore startng Seto. Ths wil make £ posaible 1 LOdate
relevart syvtem fles POt Nring 19 reboot your

B v d

Ohck Next 1o contirue

(ode less.
(reate more
Deploy everywhere

(_rex> )| coxs
TT———_

L
Figura 5. Instalacion de librerias adicionales

Luego, se debe aceptar los términos y condiciones de la licencia y se da la opcion
siguiente.

[0 Qt Viousl Studio Add-n 11115etvp

[0 Qt Viowst Studio Add-n 11 115etup

Ucerwe Agroomert Oroone Components

Pesse revew e komse terms before retaling Qt Vieus' Studo Choose which featres of Qt Vieusl S8udo A L 111 you want

Addw L1t o retsl
Press Page Down 1 see e rest of e agreement. Oreck e components you want 1 retal and undhedk e components you don't mant 1o

rstal. Ok Next 1o contrue.
QU LESSER GEONDRAL PUBLIC LICENSE -
Verson 2.1, February 1999

Copyrght (C) 1991, 1999 Free Softmare Foundaton, Inc. Sedect components 1 rstal: . oEmE—Yy Oesrptor
51 Frankin Seet, PP Floor, Boston, MA 02130- 1301 USA & B Hep Integraton
Everyone & permitied 1 o0y and detrbiute verbatm cogees + [ Oebugger Exterson
of B koerse document, but hangrg 2 8 not slowed. P s

IThwe i B St rolonnnd wrenon of S | panee (1 1 s crvnie

I you acoept e terms of e agreement, select e frst cption below. You must aconpt e
agreement 1 ratall Qt Vieus Shudo Add e L 19, Ok Next 1 contirue.

@ 1 accept the torms of e Licorse Agroement
1 do not accept the terms of the Licerse Agreement

- T T
L <tex ([ _Met> )| cocd |
—

Figura 6. Términos y condiciones de licencia

Aparecera una ventana donde se debe indicar la ubicacion de la instalacion.

[0 Qt Visusl Studio Add-in 1.1.115etup [T X [0 Qn Viswal Studic Add-in 1.1.115etvp Loy -
Choose et all Locaton et allatvcn Commpdeter
Crhoose T fokder 1 wisch 1o retall QU Vieasl Studo Adde 1111 Ot Setup mas completed successfuly
|
Setp el retal Qf veual Studo Addn 1. 1.9 N Bw followeng foider. To ratal n a dforent ‘Completed
Soldher, (B B it e BT e Pury Roichee . Ok Tl B2 it e rtalleton.
| Showdetals |
(Destraton Fokdes
Space requred: 5159
Space avalable: 400.5G8
r - ~ | —
[ <tex [ coce | (L teet> D)
e —

Figura 7. Ubicacién e instalacién



Finalmente aparecerd otra ventana mostrando que el software ha sido instalado
completamente.

[0 Qt Visusl Studio Add-n 1.1 115etup L

Compleling the Qt Visual Studio
Add-in 1.1.1 1Setup Wizard

Qt Visual Studio Addn i L 1L has been nstalled on your
comenster

Ok Frruh % dose B wzard

Code less.
Create more.

Deploy everywhere.

Figura 8. Instalacion de librerias finalizada

En ultimo lugar, se definen las variables de entorno del sistema accediendo por medio de
alguna de las siguientes opciones:

- Inicio > Panel de control > Sistema y Seguridad > Seguridad >Configuracién
avanzada del sistema
- Inicio > Variables de entorno

Propiedades del sistema

Mombre de eguipo Hardware
Opciones avanzadas Proteccidn del sistema Acceso remoto

Para realizar la mayoria de estos cambios, inicie sesion como administrador.

Rendimierto

Efectos wisuales, programacion del procesador, uso de memoria y

memaria virtual
Configuracién...

Perfiles de usuario

Configuracion del escritorio comespondiente al inicio de sesion
Configuracidn...

Inicio v recuperacion

Inicio del sistema, emores del sistema e informacion de depuracion

Configuracian...

Variables de entomo ...
Aceptar Cancelar Aplicar

Figura 9. Propiedades del sistema



En la figura 9 se observa la ventana de configuracion que se despliega. En el menu
inferior se observa la pestaia “Variables de entorno” se da clic sobre esta opcién y se
desplegara una nueva ventana (figura 10).

Variables de entorno

Variables de usuario para Marcofip

Variable Valor

TEMP %elUSERPROFILE%:\AppDataiLocalTemp

TMP %l USERPROFILE% o \AppDataLocaliTemp
Mueva... Editar... Eliminar

Variables del sistema

Variable Valor

ComSpec C:YWINDOWS\system32\omd. exe
FP_NO_HOST_C... NO

LM_LICEMSE_FILE C:\Program Files (x8&)\icenselicense.d...
LSC_INI_PATH CiVsc_env h

Editar... Eliminar

—

Figura 10. Variables de entorno

En la ventana de la figura 10 se seleccionara la opcion “Nueva” que se encuentra en la
parte inferior de esta.

En la seleccion se desplegara una ventana (figura 11), en esta se ingresa el nombre de la
variable y la ubicacién o ruta de acceso de la aplicacion:

Nombre de la variable: QTDIR
Valor de la variable: C:\Qt\4.8.4

Editar la variable del sistema

Mombre de la variable: | QTDIR| |

Valor de |a variable: C:\Qt\4.8.4

Canclr

Figura 11. Creacioén variable de entorno
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A continuacioén seleccionamos la variable del sistema “Patch” y le damos clic sobre la
opcidn “Editar” (figura 12).

Variables de entorno

Variables de usuario para Marcofip

Variable Valor

TEMP %LUSERPROFILE%\AppDataLocal Temp

TMP %ol JSERPROFILE%: \AppDataiLocal Temp
Mueva... Editar... Eliminar

Variables del sistema

Variable Valor

C:\Program Files (x86)\spcpldibin;C:\Pr. ..

PATHEXT .COM;.EXE; .BAT;.CMD;.VES;.VBE;. 15;.....
PROCESSOR_A... AMDS4
PROCESSOR_ID... Intel54 Family & Model 58 Stepping 9, G... ¥

Mueva... Editar... Eliminar

Canclr

Figura 12. Modificacion variable del sistema

En la edicién de esta variable, aparecera una nueva ventana (figura 13), en la cual se
adicionara el valor de la variable de QT: (;%QTDIR%\bin).

Editar la variable del sistema
Mombre de la variable: Path
Valor de la variable: | AR TR BROTRIR %6 0in C:\Prng|

Canclr

Figura 13. Modificacién del valor de la variable Patch

Por ultimo se da clic sobre la opcion “Aceptar” y se cierra la ventana de Variables del
sistema.



A3. Instalacion CMake

Se obtiene la aplicacion CMake V. 2.8.5, esta versidn se consigue en el siguiente enlace
(http://www.cmake.org/cmake/resources/software.html).

La instalacion de esta aplicacion se hard normalmente y como administrador. En las
opciones iniciales se aceptaran las condiciones y términos de licencia. En la opciones de
instalacion se selecciona la opcion “Add CMake to the system PATCH for all users”, lo
cual queda registrado en el sistema para todos los usuarios (figura 14).

Por ultimo nos mostrara la ubicacion en donde se efectuara la aplicaciéon y el nombre de la
ubicacién o la carpeta. Una vez finalizada la instalacion el programa nos mostrara un
mensaje de que se ejecutd con éxito la aplicacion.

A Instalacién de CMake 2.8 - o

Install Options
Choose options for installing CMake 2.8

By default CMake 2.8 does not add its directory to the system PATH.

() Do not add ¢
®) Add CMake to the system PATH for all users
() Add CMake to the system PATH for current user

[] create CMake Desktop Icon

< Afrds Cancelar

Figura 14. Instalacion CMake

10


http://www.cmake.org/cmake/resources/software.html

A4. Instalacion librerias VTK
A.4.1. Requerimientos:

e Visual Studio 2010

° Qt

e CMake vV2.8.2
A.4.2. Instalacion:

El paquete de librerias VTK se pueden descargar sin ningln costo en el siguiente enlace:
http://www.vtk.org/VTK/resources/software.html. En este proyecto se usara la version VTK
5.8.

Para su utilizacion se debe descomprimir el paquete de librerias en una nueva ubicacion:
- C\VTK.

Se debe verificar que las carpetas que contienen los archivos de compilacion Charts,
CMake, Common, Examples, Filtering, GenericFiltering, Geovis... etc. queden
directamente sobre el directorio y no en subcarpetas.

Una vez creada la carpeta VTK, se debe crear una nueva carpeta para almacenar los
archivos generados después de la compilacion:

- C:\VTK build”.
Esta carpeta debe estar dentro de la unidad donde estan ubicadas las librerias VTK.

Para la compilacion de las librerias VTK se ejecuta el programa CMake ubicado en el
menu de inicio, se despliega una ventana (figura 15), en la cual se debe dar la ubicacion
de los archivos fuente y los archivos a generar. En la parte superior de la ventana de
CMake se encuentra la opcién:

- Where is the source code:

Pide la ubicacién del archivo fuente, en este caso se agregara la ubicacion de las librerias
de VTK:

- C:\VTK .Con la opcioén “Browse Source...”.
En la segunda opcién:
- Where to build the binaries:
Se pide la ubicacién en donde se generaran los archivos de compilacion:

- C:\VTK build. Con la opcién “Browse build...”.
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http://www.vtk.org/VTK/resources/software.html

A CMake 2.8.5 - CVTIC build -0
File Tools Options Help

Where is the source code: |C:NTK Browse Source. ..

Where to build the binaries: | C:VTK_build ﬂ Browse Build...

Search: [ Grouped @ Add Entry ‘ Remave Entry |
Mame

Value ‘

Press Configure to update and display new values in red, then press Generate to generate selected build files.

Configure Generate | Current Generator: Visual Studio 10

Figura 15. Generacidon de cédigo en CMake

Una vez escritas las ubicaciones marcamos la opcion “Advance” para poder tener acceso
a mas opciones durante la compilacion (figura 15). Luego damos clic en la opcion
“Configure”, que se encuentra en la parte inferior de la ventana y se desplegara una

nueva ventana (figura 16), en este caso se debe especificar el tipo de generador el cual
es Visual Studio 2010 y marcar la opcién:

- Use default native compilers

Una vez hecho esto se da clic en la opcion “Finish”.

A cmake-gui ?
e . . -
'-f_‘)zclf'y the generator for this project

Visual Studio 10 -

* se default native compilers

" Specify native compilers
" Specify toolchain file for cross-compiling

" Specify options for cross-compiling

< Back | Finish | Cancel |

Figura 16. Especificacion del generador para el proyecto
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Siguiente a esto se mostrara en la ventana principal de CMake una barra en color verde
en la parte inferior de la ventana, la cual muestra que se esta generando el cddigo.
Finalizando se observara unas opciones en rojo que deben ser marcadas (figura 17).
Estas opciones son:

o BUILD_EXAMPLES -> permite compilar todos los ejemplos
o VTK_USE_QT -> permite utilizar VTK en QT

A CMake 285 - C/VTK build = B
File Tools Options Help
Where is the source code: IC:M‘D( Browse Source... |
Where to build the binaries: I C:NTK_build ;I Browse Build. .. |
Search: I I~ Grouped ¥ Advanced o Add Entry | 3 Remove Entry |

BUILD_EXAMPLES

Press Configure to update and display new values in red, then press Generate to generate selected build files.

Configure Generate | Current Generator: Visual Studio 10

Figura 17. Asignacion de VTK en QT

Unas vez seleccionados las opciones de enlace con QT, se da nuevamente clic en la
opcion “Configure”.

Nuevamente apareceran opciones en color rojo que deben ser definidas. En el campo:
- QT_QMAKE_EXECUTABLE

Se debe dar la ruta donde se encuentra el ejecutable gmake.exe. La ruta que se debe
colocar es “C:/Qt/4.8.4/bin/gmake.exe”.

La otra opcion a marcar es:
- VTK_USE_QVTK_QTOPENGL
Con lo que nuevamente damos clic en la opcién “configure”.

Aparecerdn nuevamente opciones en rojo, en este caso solo damos clic en la opcion
“Configure”, y por ultimo no deben aparecer mas opciones en color rojo y se aplica la
opcion “Generate”. Esperamos a que se terminé de generar correctamente los archivos,
después de esto se puede cerrar la aplicacion CMake.

En la ubicacion C:AVTK_ build se encuentran los archivos generados, vamos a esta
ubicacion y buscamos el fichero VTK.sIn. Para abrir este fichero se debe iniciar la

13



aplicacion Visual Studio como administrador para evitar errores de compilacion y abrir el
fichero como proyecto (figura 18).

oo VTK - Microsoft Visual Studia(AdministradoD -0

Archive Editar Wer Ot Proyectc Generar Depurar Equipo Datos Herramientas Arquitectura  Prueba Analizar  Ventana

Ayuda
G-l SHd % B9 -& - L-5 ] b [pebug -| [ win32 - 2
i | Arduino 1.0x ~| |Arduine Meg ~| B < /f |coms -l =

Explorader de scluciones * I x

= &8

%E  Generar

Volver a generar

Limpiar
furrayl OCiodT ests

S6lo proyecto

s

Calcular métricas de cadige praylteration
frrays
BalloonWidget
BandedContours
hartsCixTests

ommonCixTests

Dependencias del proyecto...

Orden de compilacién del proyecto...

Personalizaciones de compilacion...

Agregar 3

SEJURILUELIRY 3P OIPEN)) . S2UOPIAIRS 2P Jopeiojdx] g

Referencias...

Asistente para clases... Ctrl+Mayis.+X

B

Ver diagrama de clases
Resultados

Establecer como proyecto de inicio
Moastrar resultados desde:

Depurar 3
L_? Agregar solucidn al control de codigo fuente...
& Cortar Ctrl+X
1y Pegar Ctrl+V
X Quitar Supr
Cambiar nombre F2

=] Resultz

F_l_; Lista de errores Descargar el proyecto

Vahrar 3 avaminar la caliiriAn

Listo

Figura 18. Compilacion de las bibliotecas VTK en Visual Studio

Una vez cargado el proyecto en Visual, se inicia la compilacion de la biblioteca VTK en
Visual Studio, se debe escoger el fichero “ALL_BUILD”, el cual se encuentra ubicado en el
“explorador de soluciones” de Visual Studio (figura 18). Se da clic derecho y se escogera
la opcion “generar”. Este proceso demora aproximadamente un tiempo moderado
dependiendo del equipo en el que se trabaje. Este debe terminar sin errores, ademas este
resultado se puede observar en la parte inferior de la ventana de Visual Studio en
“Resultados”.

Por ultimo en el explorador de Soluciones se escoge la opcion “INSTALL”, se da clic
derecho y se escoge la opcion “Generar” (figura 19).
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oo VTK - Microsoft Visual Studio (Administrador) = =

Archive Editar Ver Ot Proyecto Generar Depurar Equipo Datos Herramientas Arquitectura Prueba  Analizar  Ventana
Ayuda

Pl (S $ a9 - - L5 b [Debug -| [win22 B
i | Arduino 1.0x ~||Arduina Meg ~| B < i | COMS -l =

=
Explorader de soluciones * 0 X

2 @la

s [20 IdentityMatrix ~
> [21 ImageDatallC2DDeme

- [Z1 ImageProcessingExample:

- [Z1 ImageSlicing

- [21 ImagingCuTests
H ;’3 InfovisArrayCaol ests

g f ests

Generar

SEJUIILIEBLISY 3P DIPENT . S3I0PIAIRS 3p Jopeiojdig %

Volver a generar OExamplesCioTests
Limpiar LabeledMesh
Séle proyecto N
MapReduceMPI
Calcular métricas de cédigo Material Objects
Dependencias del proyecto... Medicall
Orden de compilacién del proyecto... MedfcaIE
S - . S Medical3
ersonalizaciones de compilacidn... .
Resultados Medicald
Agregar b MedicalBxamplesCioTests
Mostrar resultados desde: s JiodellingExamplesCioiTe:
Fﬁ Asistente para clases... Ctrl+Mayis.+X 'r1p|s.tub5
MultiBlock
o%, Ver diagrama de clases MultiView
Establecer como proyecto de inicio Nightly
Depurar 5 ‘\Ilgll'ltl}rMemor)rCheck
articleReader R4

r=3 Agregar solucién al control de cadige fuente..,

ﬂ; Lista de errores JERELE: ¥ Neoia Chrl+X

Listo

Figura 19. Compilacion de las bibliotecas VTK en Visual Studio (INSTALL)

Este proceso debe compilar sin ningln error. Si es asi se da por terminada la instalacion
de las bibliotecas de VTK, y se cierra la ventana de Visual Studio.
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A5. Instalacién Librerias V_|

A5.2. Requerimientos
- Visual Studio 2010
- Bibliotecas VTK
A5.2. Instalacion

Collide y RAPID

Las librerias de colisiones V_Collide y RAPID se pueden obtener en el enlace
http://gamma.cs.unc.edu/V-COLLIDE/request.html.

Los archivos V_Collide y RAPID se pueden descomprimir preferiblemente en la ubicacion

“C:\V_Collide”.

Para la instalacion de esta biblioteca se debe generar un proyecto, en este caso se
tomara el proyecto de la interfaz haptica (VT). Como se observa en la figura 20,
subrayamos el proyecto, damos clic derecho y escogemos la opcién “Propiedades” (figura

20).

(- . ]

Archive Editar Ver Ot Proyecto

;ﬂ'_J'LjHﬂ|& ﬂé:_l’l|‘1 - ';"__ﬂ,l b |Debug
EE2|0XPP3MBa»Rs

P b e

Generar Depurar Equipo Datos Herramientas Arquitectura

VT - Microsoft Visual Studio

Prueba

Analizar Ventana

-| [win32

|Arduino1.0.x '| |Arduin0 Meg '| 7 =i = _

¥ Objetosh Objetos.cpp Eventos.h

Eventos.cpp mainwindow.h 3 EITEGELTTLGLTTE]

- o IEN

Ayuda

- @ 2

”ngainWindow

4

vtkRenderer *renderer;

vtkInteractorStyleTrag
vtkRenderiWindowInterac &5,
vtkTriangleFilter *Fil
vikActor *actorl, *act
Eventos *interaccion;
vikMatrixdx4 *matriz2;

sa10pluas 3p Jopelojdig

>

c ™)
3 int tiempo, contador; @~
3 #
m vtkRenderer *ren; 1
g <
5 vtkInteractorStyleTrag X
m vtkRenderiWindowInterad

&

&

DeteccionColisiones *g

Resultados

Mostrar resultados desde:

F_.’._; Lista de errores JEELCLG

§)

vtkPolyData *polyDatal, *polyData2;
vitkPolyDataMapper *mapperl, *mapper2;

Ver diagrama de clases

Establecer como proyecto de inicio

Depurar

Agregar solucién al control de cadige fuente...

Cortar Ctrl+X
Pegar Ctrl+V
Quitar Supr
Cambiar nombre F2

Descargar el proyecto

Volver a examinar la selucion

Import .pri File to Project...

Export Project to .pri File...

Create basic .pro File...

Create new Translation File

lupdate all .ts files in project

Irelease all ts files in project

Convert project to OMake generated project
Ot Project Settings

Abrir carpeta en el Explorader de Windows

‘= Propiedades

i

Explorador de soluciones

=2 &=

3 Solucién 'VT' (3 proyectos)
g

a |7 Header Files

a |7 Source Files

-
v 0 X

BILD

Make Rules
(z Dependencias externas

] DeteccionColisiones.h
] Eventos.h

] mainwindow.h

] Objetos.h

] tserial.h

] ui_mainwindow.h

€+ DeteccionColisiones.cpp
€+ Eventos.cpp
€] main.cpp
¢ mainwindow.cpp
&4 moc_mainwindow. oo
€] Objetos.cpp
€+ tserial.cpp

|| Cmakelists.bet

E_J mainwindow.ui

(2] ZERO_CHECK

B2 vi. B Pr.

dEc. LR

Figura 20. Adicion librerias VCollide
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Al dar clic en las opciones se genera una nueva ventana con un menu para la
configuracion de compilacion del proyecto (figura 21 a). De acuerdo al proyecto que se
crea la ventana tiene el nombre de “Paginas de propiedades de VT”, ya que el nombre del

proyecto

Configuracién:

es VT.

Active{Debug)

Paginas de propiedades de VT

v | Plataforma: | Active{Win32) W Administrador de configuracién...

» Propiedades comunes
4 Propiedades de configuracién

General

Depuracién

Directorios de VC++
C/C++

Vinculador

Herramienta Manifiesto
Generador de documentos
Informacion de examen
Eventos de compilacién
Paso de compilacidn persg
Herramienta de compilaci
Andlisis de cédigo

Directorios de archivos gjecutables S(VClnstallDir) bin; 5(Windows5dkDir)bin\METFX 4.0 Tocls;
Chwveollide\RAPID: Chveollide\include: S{IncludePath)
Directorios de referencia S(VClnstallDir)atlmfc\lib; S(VClnstallDir)lib

Directorios de archivos de bibliotecas Chwveollide\RAPID; Chwveollide\lib; S(LibraryPath)

Directorios de archivos de cadigos fuente

Directorios de archivos de inclusion

Excluir directorios

Sy

v

Directorios de archivos de bibliotecas

Ruta de acceso que se usara al buscar archivos de bibliotecas durante la compilacion de un proyecto de VC++. 5e
corresponde con la variable de entorno LIB.

< >
Aceptar Cancelar Aplicar
Figura 21.a. Paginas de propiedades
Directorios de archivos de bibliotecas ?
=S E S
< >
Valores heredados:
~
S(VClnstallDir)lib
S(WClnstallDir)atlmfc\lib
S(WindowsSdkDir)lib
v
Heredar de primaric o valores pred. del proyecto Macross >

¥

Figura 21.b. Directorios de Bibliotecas
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En la parte

izquierda de
“PROPIEDADES DE CONFIGURACION”
seleccionamos las opcion “DIRECTORIOS DE VC++”, al seleccionarla apareceran nuevas

en ella sobresalen

opciones en la parte derecha. Configuramos las siguientes opciones:

‘DIRECTORIOS DE ARCHIVOS DE BIBLIOTECAS” le damos la opcién editar y creamos
una nueva linea en la cual se deben incluir los siguientes vinculos, o la ubicacion exacta

de los archivos de V_Collide que se piden (figura 21.b):

e C:\collide\RAPID
e C:\vcollidellib

Configuracion:

Active(Debug)

[N

+ Propiedades comunes
4 Propiedades de configuracion

General
Depuracidn
Directorios de VC++

> CfC++

Vinculador
General
Entrada
Archive de manifiesto
Depuracién
Sistema
Optimizacion
IDL incrustado
Avanzadas
Linea de comandos

» Herramienta Manifiesto

» Generader de documentos
> Informacién de examen

» Eventos de compilacién

» Paso de compilacion persq
» Herramienta de compilaci
» Anilisis de cadigo

Paginas de propiedades de VT

v | Plataforma: | Active(Win32) w Administrador de configuracidn...

Dependencias adicionales CAvcollide\lib\VCollide.lib;C:\wcollide\RAPIDARAPID.Iib
Omitir tedas las bibliotecas predetermi

Omitir bibliotecas predeterminadas esp| <heredar de primario o valores predeterminados del proyecto»

la ventana (figura 21 a) se selecciona la pestafa
varias opciones,

Archive de definicien de modulos
Agregar médule al ensamblado
Incrustar un archivo de recursos administrado
Forzar referencias de simbolos

Archivos DLL de carga retrasada

Recurso de vinculo de ensamblado

Dependencias adicionales
Especifica los elementos adicionales que se agregaran a la linea de comandos de vincule [por ejemple,
kernel32.lib]

Aceptar Cancelar Aplicar

Figura 22 a. Configuracién Vinculador - Entrada

» N

Dependencias adicionales

CAVTE_build\bin\Debug\wvtkzlib.lib A
CAVTK_build\bin\Debug'\wvtkalglib.lib

opengl32.lib
C:\veollide\lib\V Collide.lib|
Cweollide\RAPIDVRAPID. lib|

Valores heredados:

kernel32.lib ~
user32.lib

gdi32.lib

winspoollib

comdlg32.lib

[]Heredar de primario o valores pred. del proyecto

Macros=»

Cancelar
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Figura 22 b. Configuracion dependencias adicionales

Volvemos a “PROPIEDADES DE CONFIGURACION” y seleccionamos la opcion
“VINCULADOR”. Dentro de esta seleccionamos la opciéon “ENTRADA”, en la parte
derecha apareceran nuevas opciones, configuramos la primera opcion “DEPENDENCIAS
ADICIONALES” (figura 22 a). En este nos aparecera una nueva ventana (figura 22 b), al
editar esta se deben colocar las siguientes librerias:

e VCollide.lib
e RAPID.lib

Estas librerias se encuentran en la carpeta de instalacion de V_Collide ubicadas
anteriormente en el equipo (figura 22 b).

Por ultimo volvemos a “PROPIEDADES DE CONFIGURACION” y seleccionamos la
opcion “C/C++”. Dentro de esta se encuentra la opciéon “GENERACION DE CODIGO”, en
la parte derecha configuramos la opcion “BIBLIOTECA EN TIEMPO DE EJECUCION”, y
la cambiamos a la siguiente opcién “DLL MULTIPROCESO (/MD)” (figura 23).

Péginas de propiedades de VT ?
Configuracin: | Active(Debug) v Plataforma: | Active(Win32) v| | Administrador de configuracién...
> Propiedades comunes Habilitar agrupacién de cadenas
4 Propiedades de configuracion Habilitar recompilacién minima No (/Gm-}
General Habilitar excepciones de C++ Si /EHsc)
Depuracién Comprobacién de tipos mas pequefios No
Directorios de VC++ Comprobaciones basicas en tiempo de ejecucién  Ambos URTC1, equiv. a /RTCsu) /RTC1)
“ e DL mutprocesn UMD) v
General Alinescitn de mismbros de struct | Multiprocese (/MT)
Optimizacién

Comprobacion de seguridad de bifer |Depuracién multipracesa (/MTd)

Z'Ep'”‘efad;' = Habilitar vinculacion en el nivel de funcl I e L)

ENEeracion de codigo Py "

i 9 Habilitar conjunto de instrucciones mej DLL de depuracién multiprocesa (/MDd)
ioma

Modelo de punto flotante <heredar de primario o valores predeterminados del proyecto>
Encabezados precomp

Archivos de salida

Habilitar excepciones de punto flotante

\nformacion de examel Crear imagen a la que aplicar una revisién activa

Avanzadas

Linea de comandos
> Vinculader
> Herramienta Manifiesto
> Generader de documentos
> Informacion de examen
» Eventos de compilacién
. Paso de compilacion perse
» Herramienta de compilacil
» Analisis de cédign Biblioteca en tiempo de ejecucién
Especifica la biblioteca en tiempo de ejecucion para la vinculacion.  (/MT, /MTd, /MD, /MDd)

Aceptar Cancelar Aplicar

Figura 23. Configuracién Biblioteca en tiempo de ejecucién

Aqui termina la configuracion para la compilacién e integracién de las librerias V_Collide.
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A6. Instalacion drivers UART-USB

La configuracién de los servomotores digitales se hace por medio de la transmision y
recepcion de datos. El controlador UART se necesita para realizar la comunicacion, en
este caso se instalan los drivers para la tarjeta UART y con el fin de configurar cada uno
de los servomotores por medio de la aplicacion Herkulex Manager.

En el siguiente enlace se descargan los drivers necesarios para la configuracion:
http://www.silabs.com/products/mcu/pages/usbtouartbridgevcpdrivers.aspx. Una  vez
descargado se descomprime el archivo en una ubicacidon conocida. En este caso se
conectara la tarjeta USB_UART a un servo digital, la conexién se hara por medio de tres
pines GND, TX, RX (figura 24). En el orden de conexiéon a la tarjeta USB-UART, el pin
VCC queda libre para la comunicacion.

F——o 7.2V Battery g

‘L/”"\ é“% .':’:A :n
(O -

O O |vce ono IR &

T i

%m1 o4 IXD RX [

i : ™

(q ’ S\ ({' RXD

i o)

axy
XL
A
aNoD

Figura 24. Conexion Herkulex-UART

Para administrar los drivers, se necesita configurar desde el administrador de dispositivos
del equipo (Inicio->Administrador de dispositivos). Ubicamos el dispositivo en la opcién
“Controladora de bus serie universal’. En la figura 25 se observa el dispositivo conectado
al PC, se da clic derecho y se selecciona la opcién “Actualizar software de controlador”.
Se desplegara una ventana en la cual se mostraran dos opciones, se escoge la opcién
“Buscar software del controlador en el equipo”, y se asigna la ubicacion de los drivers que
se descargaron anteriormente. Por ultimo se aplica la opcion “Siguiente” y se habilitara la
comunicacion de los servomotores con la aplicacion Herkulex Manager.
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= Administrador de dispositivos
Archivo  Accién  Ver Ayuda

e = E HE & F 8

4 # MARCO
3 ‘“', Adaptadores de pantalla
- ¥ Adaptadores de red
3 $ Baterias
3 e EBluetooth
;e Colas de impresién
I» L Controladeras ATAJATAPI IDE
3 (:— Controladeras de almacenamiento
4 a Centroladoras de bus serie universal
a Concentrador raiz USB
i Concentrador raiz USB
E Concentrador raiz USE (xHCI)
a Controladora de host extensible 3.0 de USE de Intel(R): 0100 (Microsoft)
a Dispositivo compuesto USB

E Generic USB Hub

i Generic USB ‘ Actualizar software de controlador...
§ Intel(R) 7 Seri Deshabilitar r- 120
§ Intel(R) 7 Seri ) r- 1E26
Desinstalar
% Controladoras d

3

I+ %5 Dispositives de i Buscar cambios de hardware
3 tﬁ Dispositivos de i
i || Dispositivos des
4
3
3

Propiedades

M| Dispositives del sistema
| Entradas y salidas de audic
1M Equipo

v Bl Manitares

Inicia el Asistente para actualizar el software de controlader del dispesitive seleccionado.

Figura 25. Actualizacion Drivers Herkulex
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A7. Instalaciéon Herkulex Manager
A7. 1. Requerimientos

- Instalacion drivers UART-USB
A7. 2. Instalacion

Una vez obtenidos los drivers, ejecutamos la aplicacion
HerkuleXManagerSetup_verl 4 eng.msi, la cual se puede obtener en el siguiente
enlace:
(http://www.dongburobot.com/jsp/cms/view.jsp?code=100703&isSkin=Y&cmd=view&board
Code=100171&bseq=10482).

Esta aplicacion es sencilla de ejecutar, la aplicacion pide la ubicacion de la carpeta de
instalacion y la orden para ejecutarla, al final desplegara una ventana que imprime si la
instalacion fue exitosa (figura 26).

B HerkuleX Manager = =

Installation Complete

Herkulex Manager has been successfully installed.

Click "Close" to exit.

Cancel < Back

Figura 26. Instalacion Herkulex Manager

Se ejecuta la aplicacion Herkulex Manager ubicada en el mena inicio ->
Herkulex_manager. Una vez implementada la conexion del circuito se dispone a
reconocer los servomotores.
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e . ssion) T T “Eoiw

Herkulex

HerkuleX Manager (Basic Information)

@ Current Version : Ver. 1.2 The new version is now available.
Go to the Dongbu Robol home page to download and install the latest version. m

@ Com set-up
Port Baud Rate Stop Bit Parity | Flow Control
115200 1 None None:

Click the 'Environment’ button to change the Com set-up values

@ Click the ‘Connect’ button to connect to the selected Com port and use the 'ID Scan' to scan
and view information on scanned motor.
~When Cance’ bution is clicked during the 'D Scan’, anly the scanned motors wil b shown in the malor list
~ Selecting the 'Servo Motor' from the list will renew the information

B Check all motors

1D Scan

Bl Broadcast B Hex View

VinEmor Posifon LimitError|  TempError | PacketEmor | OverloadEmor | DilerEmor | EEPEmr

" Status
ey 00h 00h
Co )

Clear

CHKSUM Error | CMD Code Emor | ADDR Emor | GBAG Detect Eror | Moving Inpos | MTR_ON

Figura 27. Herkulex Manager

En la figura 27 se observa la opcion “ID Scan”, la cual reconoce e identifica cada uno de
los servomotores. Seleccionamos esta opcion y esperamos el reconocimiento de los
servomotores que estén conectados

A continuacién en la figura 28, se observa en la parte izquierda de la ventana la cantidad
de servomotores que estan en la conexién. Aparecen tres servomotores los cuales
corresponden a las tres primeras articulaciones de la HAPTIC 6DOF.

@  Sandadsetup| Motorfest | Drivers estop| "Dobug “Graph  "Sefling

Herkyla
1D+ 001]
[ID:002]
1D 003]

HerkuleX Manager (Basic Information)

@ Current Version : ver. 1.4 This is the latest version
Go 1o the Dongbu Robot home page to download and install the latest version. (TN

@ Com set=up
Port Baud Rale Stop Bit Parity | Flow Control
115200 1 None None

Click the ‘Environment’ bution o change the Com set-up values

@ Ciick the 'Connect button to connect to the selected Com port and use the 'ID Scan’ to scan
and view information on scanned motor.
= When (Cancef bution i clicked during the 1D Scan, only the scanned motors wil be shon in the moor st
— Selecting the 'Servo Molor' from the list will renew the information

B Check all mators.

ID Scan

M Broadcast B Hex View

" Staws VinEnor PositionLimitEror, TempError |  PacketEwor | OverbadEmor | DilverEmor |

EEP Error

CHKSUM Error | CMD Code Emor | ADDREmor | GBG Detect Emor | Moving Inpos. MTR_ON

Figura 28. Reconocimiento de servomotores

Usando el manual de este tipo de servomotores se observa que cuando sucede un evento
como una sobrecarga, o una fuerza contraria al movimiento que hace el motor, este
reacciona liberando el torque e interrumpiendo la comunicacion. Para el caso del

23



funcionamiento de la interfaz haptica se deben configurar las acciones de emergencia
gue vienen por defecto.

En la ventana de Herkulex (figura 29) se selecciona la pestana “Standard set-up” ubicada
en la parte superior, siguiente a esto se buscan las opciones “ID & policy” y se desactivan
todas las casillas de la opcién “Torque Policy” (figura 29). Este proceso se hace para los 3
servomotores de la conexion.

& Herkulex Manager

Connect esTOP  Debug Graph Setting

o Fault Check PSove | Loai o 1D & Policy

ADC LED GBG Stop Overload Servo ID

[ Check all motors o Calibration

1D Scan Difference

M Broadcast M HexView

" Stats Min Error Position Limit Error)  Temp Error Packet Emor Overload Error Driver Error EEP Error

"Clear (c CHKSUMErior | CMDCode Eror | ADDREwor | GBGDeectEmor |  Mowing | Inpos |

Motor Not Connected

Figura 29. Configuracion politica-torque de los servomotores

Una vez desactivado la alarma de torque guardamos la configuracién en la opcion “Save”
y cerramos la aplicacion.
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A8. Instalacién Arduino

Este software se encuentra en la pagina principal de Arduino (http://arduino.cc/), para este
proyecto se emplea la version 1.0.5.

Una vez finalizada la descarga se ejecuta normalmente, se aceptan los términos de
licencia y se ubica la carpeta de instalacion.

Para adicionar los drivers de comunicacion con el equipo se debe acceder a la ubicacion
de administrador de dispositivos “Inicio -> Administrador de dispositivos” (figura 30).
Ubicamos el dispositivo en la opcion “Controladora de bus serie universal’ y se adicionan
los drivers ubicados en la carpeta de instalacion, “C:\Program Files (x86)\Arduino\drivers”.

= Administrador de dispositivos = B

Archive  Accién  Ver Ayuda

& =B Hml € B &S

4 g MARCO ~
- B Adaptadores de pantalla

> B Adaptadores de red

> E Baterias

> € Bluetooth

. g= Colas de impresidn

> g Controladoras ATA/ATAPI IDE

> €5 Controladoras de almacenamiento

[N

¢ Controladoras de bus serie universal
¢ Concentrador raiz USE
¢ Concentrador raiz USE
§ Concentrador raiz USB (xHCI)
¢ Controladora de host extensible 3.0 de USB de Intel(R}): 0100 (Microsoft)
¢ Dispositivo compuesto USB

E Generic USE Hub
¥ Generic USE | Actualizar software de controlador...
¢ Intel(R} 7 Seri Deshabilitar r- 1E2D
§ Intel(R) 7 Seri Desinctalar r- 1E26
> % Controladoras de
g 17_‘1 Dispositives de it Buscar cambios de hardware

> 'JwJ Dispositivos de if

>[I Dispositivos des Propiedades

> |8 Dispositivos del sistema

> i Entradasy salidas de audio

- 1M Equipo

. B Manitores hé

Inicia el Asistente para actualizar el software de controlador del dispositivo seleccionado.

Figura 30. Instalacion Drivers Arduino
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A9. Instalacidn Librerias Herkulex_ARDUINO
A9. 1 Requerimientos

- Instalaciéon de la plataforma Arduino
A9. 2 Instalacion

La libreria para el control de estos servomotores por medio de la plataforma Arduino se
puede obtener en el enlace: http://robottini.altervista.org/dongbu-herkulex-arduino-library-2

Para la instalacién de estas librerias solamente se deben adicionar en la ubicacién de la
carpeta de instalacion de ARDUINO (C:\Program Files (x86)\Arduino\libraries).

Una vez instaladas se ejecuta la aplicacion ARDUINO (Inicio -> Arduino), se importa la
libreria en la pestafia: Sketch -> Importar libreria -> Herkulex (figura 31).

Con esto se termina la adicion de las respectivas librerias.

sketch_aprO6a | Arduino 1.0.5 =
Archivo Editar |Sketch| Herramientas Ayuda
o ° Verificar / Compilar Ctrl+R m
sketch_apr0 Mostrar la Carpeta de Sketch  Ctrl+K n
Importar Libreria... ] Add Library... =

Agregar Archivo...
EEPROM

Esplora
Ethernet
Firmata

GSM

Herkulex
LiquidCrystal
Robot_Control
Robot_Motor
sD

Servo
SoftwareSerial
SoftwareSernvo
SPI v
Stepper
TFT
Timer
WiFi
Wire

Contribuido

Arduing Mega

Figura 31. Adicion libreria entorno Arduino
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A10. Conexién Arduino_HAPTIC 6DOF

En la conexién del servomotor Herkulex con la tarjeta Arduino MEGA (figura 32), se deben
tener en cuenta los modulos de transmision que se utilizan. En el proyecto actual
utilizamos los pines 18 y 19 de la tarjeta ARDUINO, los cuales manejan transmision y

recepcion respectivamente y una tierra compartida (GND) para complementar la
comunicacion.

GND

RX 19

18

Figura 32. Conexion Arduino_Servomotor

Los modulos del circuito de conexion de la interfaz como los sensores, actuadores y

demas dispositivos, se conectan a la tarjeta Arduino MEGA como se observa en la
siguiente figura (figura 33).

Vee (Sefial 4, 5, 6) ==

Gnd (Sefal 4,5 ,6) =
Sefial 4° Articulacién
Sefial 5° Articulacién =
Sefial 6° Articulacién

, Sefial Servo_Analogico (3” Articulacién)
Sefial Serve_Analogico (2° Articulacién)
Sefial Servo_Analogico (1° Articulacién)

Sefial Realimentacién (1° Articulacién) === Gnd (Sefal Servo Analogico 1,2,3)

Sefial Realimentacion (2° Articulacidn) =

Sefial Realimentacién (3° Articulacidn)

Vee (Sefial Realimentacidn 1,2,3) ==

Gnd (Sefial Realimentacién 1,2,3) == Sefial Servos_Digitales (Rx)

Sefial Servos_Digitales (Tx)
=== Gnd (Sefial Servo_Digital 1,2,3)

Figura 33. Conexion Haptic 6DOF — Arduino MEGA
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En la conexidn haptic —Arduino Mega se tiene en cuenta el color del cableado de los
dispositivos, ademas de su respectiva posicion. La alimentacion de las sefiales anal6gicas
ubicadas en la parte derecha como se observa en la figura 33, serd de 5 Vdc que los
provee la tarjeta Arduino. Las conexiones a tierra de los servomotores (analdgicos y
digitales) también estardn conectadas en cualquier médulo GND de la misma tarjeta
Arduino.

Para la conexién entre la tarjeta y la interfaz haptica, se desarrolla un modelo de una
tarjeta extra, la cual permite una mayor comodidad en la conexion de los diferentes
dispositivos relacionados con el funcionamiento de la interfaz. En la figura 34 se observa
el disefio y el orden de conexion de los pines y las conexiones externas de los médulos de
alimentacién de los servomotores (analdgicos y digitales).

1 [ 2 [ 3 [ 4 [ 5 [ 3
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Figura 34. Disefio tarjeta para conexién HAPTIC 6DOF_ARDUINO
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