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Figura 1.Diagrama de bloques de TactusLogic 
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Figura 2. Formas equivalentes de la colocación de los bloques tangible 
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Figura 3. Componentes de la plataforma P-Cube
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Tabla 1. Tabla comparativa de las diferentes plataformas de programación tangible 
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Figura 4. Entorno de programación
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Figura 5. Robot móvil con configuración Ackerman
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Figura 6. Vista superior de una omni-rueda y un robot móvil omnidireccional de 3 ruedas

Figura 7. Robot móvil con configuración diferencial 
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Figura 8. Estructura del robot móvil diferencial
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Figura 9. Representación de entradas y salidas del sistema cinemático
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Figura 10. Diferenciación entre un controlador de enconderse 
splazamiento y uno de trayectoria
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𝑉 𝜔

Figura 11. Nueva representación de entradas y salidas del sistema cinemático
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Figura 12. Estructura del robot diferencial con el punto P desplazada una distancia a 
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Figura 13. Esquema del controlador del robot móvil diferencial
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