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//*****
//*    
//*    
//*    
//*    
//*    
//*  Pr
//*    
//*    
//*  No
//*  Fe
//*  Fu
//*    
//*  Di
//*    
//*    
//*****
 
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
#includ
 
FILE *a
 
////men
 
HDC 
HGLRC 
HWND 
HINSTAN
 
GLuint 
GLfloat
 
bool 
bool 
bool 
 
 
GLYPHME
 
GLvoid 
{ 
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ntinuación s
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**************
             
             
             
             
             

royecto de tes
             
             

ombre : RobotM
echa  : 7 de f
unción: progra
             

irector de tes
             
             

**************

de <stdio.h> 
de <conio.h> 
de <stdlib.h> 
de <string.h> 
de <time.h> 
de <math.h> 
de "glut.h" 
de <windows.h>
de "variables.
de "luz.h" 
de "base.h" 
de "cilindro.h
de "vastago.h"
de "impulso1.h
de "impulso2.h
de "impulso3.h
de "brazo.h" 
de "puntos.h" 

animation; 

nu 

   
  hRC=
  hWnd

NCE  hIns

base;   
t rot;   

keys[256]; 
active=TRUE;
fullscreen=T

ETRICSFLOAT gm

BuildFont(GLv

HFONT  font
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**************
         UNIV
             
  MAESTRÍA EN
             
             

sis: Modelació
    de tres g
             

Manipulador3GL
febrero de 201
ama principal 
             

sis: Dr. Juan 
             
             

**************

> 
h" 

h" 
" 
h" 
h" 
h" 

hDC=NULL;
=NULL;   
d=NULL;   
stance;   

   
   

   
;     
TRUE;          

mf[256];  /

void)   /

t;    /
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uente del p
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principal d

**************
VERSIDAD AUTÓN
 FACULTAD DE 

N INGENIERÍA D
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12.           
de la animaci
             
Manuel Ramos 
             
             

**************

; 
// Per
// Hol
// Hol

// Bas
// Use

// Arr
      // Wind
     // Fulls

// Storage For

// Build Our B

// Windows Fon
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**************
NOMA DE QUERÉT
INFORMÁTICA  

DE SOFTWARE DI
             
             

ón de un robot
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ión gráfica de
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**************
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**************
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ISTRIBUIDO    
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el robot      
             
             
             
             

**************
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ring Context 
w Handle 
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The Keyboard R
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et To Fullscre
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************* 
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           * 
           * 
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************  

ontext 

plication 

nt Set 

Routine 
E By Default 
een Mode By De

tline Font Cha

ación. 

C++de Visu
 manipulad

             

efault 

aracters 

ual 
dor 

                  



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
} 
 
GLvoid 
{ 
  glDel
} 
 
GLvoid 
{ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
}    
 
 
////// 
 
 
void pe
{ 
 
 
 
 

base = glGen

font = Creat
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
SelectObject
wglUseFontOu
   
   
   
   
   
   
   

KillFont(GLvo

leteLists(base

glPrint(const

float   
char   
va_list  
// Pointer T

if (fmt == N
  retu

va_start(ap,
    vsprintf
va_end(ap); 
// Results A

for (unsigne
{ 
  leng
} 

glTranslatef
glPushAttrib
glListBase(b
glCallLists(
glPopAttrib(

edir() 

theta[4]=the
theta[5]=the
theta[6]=the
theta[7]=the
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teFont(‐12,  /
0,  /
0,  /
0,  /
FW_BOLD,  
FALSE,  /
FALSE,  /
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ANSI_CHAR
OUT_TT_PR
CLIP_DEFA
ANTIALIAS
FF_DONTCA
"Verdana*

t(hDC, font);  
utlines(  h
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  b
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  W
  g
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length=0;
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To List Of Arg
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f(text, fmt, a
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f(‐length/2,0.
b(GL_LIST_BIT)
base);   
(strlen(text),
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eta[2]=0; 
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// Outpu
// Famil
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// Delet

// Delet
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ing 

The String For
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Increase Leng
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ut Quality 
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ct The Current
ting Character
er Of Display 
ting Display 
ation From The
Thickness In 

Polygons, Not 
ess Of Buffer 

te The Font 
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To Find Text 
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} 
 
void sp
{ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
} 
 
void pu
{ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

pinDisplay() 

char *p,c,s[
int j; 
float dato[1

c=fgetc(anim
p=s; 
for(j=0;j<11
{ 
  s[0]
  whil
   
  whil
  { 
   
      
  } 
  *p=0
  p=s;
  dato
} 
if(feof(anim
{ 
  fclo
  glut
} 
else 
{ 
    Rotacion
  My1=
  thet
  thet
  thet
  thet
  My2=
  thet
  thet
  thet
  thet
  glut
} 

untos_tray() 

char *p,c,s[
int j; 
float dato[1
FILE *fid; 

glBegin(GL_P
  fid=
  c=fg
  p=s;

  whil
  { 
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[12]; 

11]; 

mation); 

1;j++) 

]=0; 
le(!strchr("01

c=fgetc(a
le(strchr("012

*p++=c; 
c=fgetc(anima

0; 
; 
o[j]=atof(s); 

mation)) 

ose(animation)
tIdleFunc(NULL

n=dato[0]; 
=dato[1]; 
ta[0]=dato[2];
ta[1]=dato[3];
ta[2]=dato[4];
ta[3]=dato[5];
=dato[6]; 
ta[4]=dato[7];
ta[5]=dato[8];
ta[6]=dato[9];
ta[7]=dato[10]
tPostRedisplay

[12]; 

11]; 

POINTS); 
=fopen("despla
getc(fid); 
; 

le(!feof(fid))

for(j=0;j
{ 
  s
  w
   
  w
  {
   
   

imulación de un 

123456789+‐.",
animation); 
23456789+‐.",c

ation); 

); 
L); 

; 
; 
; 
; 

; 
; 
; 
]; 
y(); 

azamiento.txt"

) 

j<3;j++) 

s[0]=0; 
while(!strchr(

c=fget
while(strchr("
{ 

*p++=c
   c=fgetc(fi
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,c) && j!=11 &

c) && !feof(an

","r"); 

("0123456789+‐
tc(fid); 
"0123456789+‐.

c; 
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&& !feof(anima

nimation)) 

‐.",c) && j!=1
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11 && !feof(fi

f(fid)) 

id)) 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
} 
 
static 
{ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

   
   
   
   
   
   
   
   
   
  } 
  fclo
glEnd(); 

void init () 

init_light()
glEnable(GL_
glShadeModel

startList=gl

////////////
glNewList(st
  base
glEndList();

////////////
glNewList(st
  cili
  cili
  cili
  cili
  cili
  cili
  cili
glEndList();

////////////
glNewList(st
  vast
glEndList();

////////////
glNewList(st
   
   
   
glEndList();

////////////
glNewList(st
   
   
   
   
glEndList();

////////////
glNewList(st
   
   
   
   
   
glEndList();

////////////
glNewList(st
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  }
  *
  p
  d
} 
tx=dato[0
tz=dato[1
ty=dato[2
glVertex3

ose(fid); 

); 
_DEPTH_TEST); 
l(GL_SMOOTH); 

lGenLists(9); 

/ 1. SOPORTE D
tartList,GL_CO
e7(); 
; 

/ 2. CILINDRO 
tartList+1,GL_
indro0(); 
indro1(); 
indro2(); 
indro3(); 
indro4(); 
indro5(); 
indro6(); 
; 

/ 3. Vastago 
tartList+2,GL_
tago0(); 
; 

/ 4. IMPULSO 1
tartList+3,GL_

impulso10
impulso11
impulso12

; 

/ 5. IMPULSO 2
tartList+4,GL_

impulso20
impulso21
impulso22
impulso23

; 

/ 6. IMPULSO 3
tartList+5,GL_

impulso30
impulso31
impulso32
impulso33
impulso34

; 

/ 7. BRAZO FLE
tartList+6,GL_

imulación de un 

} 
*p=0; 
p=s; 
dato[j]=atof(s

0]; 
1]; 
2]; 
3f(‐tx, ty, tz

DEL SISTEMA 
OMPILE); 

DEL ACTUADOR 
_COMPILE); 

_COMPILE); 

1 
_COMPILE); 
0(); 
1(); 
2(); 

2 
_COMPILE); 
0(); 
1(); 
2(); 
3(); 

3 
_COMPILE); 
0(); 
1(); 
2(); 
3(); 
4(); 

EXIBLE 
_COMPILE); 
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s); 

z); 
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mat_shi
 
 
 
 
 
 
} 
 
 
void ch
{ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
    glV
 
 
 
 
 
 
 
 
} 
 
void re
{ 
  char 
  glRas
  for (
  { 
    glu
  } 
} 

  braz
glEndList();

////////////
glNewList(st
  base
  base
  base
  base
glEndList();

////////////
glNewList(st
  base
  base
  base
  base
  base
glEndList();
 
////////////
glNewList(st
puntos_tray(
glEndList();

glNewList(st
   

ininessGREEN);
   
   
   
   
glEndList();

hangeSize(int 

// Prevent a
// (you cant
if(h == 0) 
  h = 

// Reset the
glMatrixMode
glLoadIdenti
 
// Set the v

Viewport(0, 0,

// Set the c
gluPerspecti
glMatrixMode
glLoadIdenti
gluLookAt(30
      
   

enderBitmapCha

*c; 
sterPos3f(x, y
(c=string; *c 

utBitmapCharac
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zo0(); 
; 

/ 8. SOPORTE D
tartList+7,GL_
e0(); 
e5(); 
e6(); 
e8(); 
; 

/ 9. SOPORTE D
tartList+8,GL_
e1(); 
e2(); 
e3(); 
e4(); 
e9(); 
; 

/ 10. SE DIBUJ
tartList+9,GL_
(); 
; 

tartList+10,GL
SetMateri

 
glColor3f
glScalef(
glTransla
glPrint("

; 

w, int h)  

a divide by ze
t make a windo

1; 

e coordinate s
e(GL_PROJECTIO
ity(); 

viewport to be
 w, h); 

correct perspe
ive(45,1.0* w 
e(GL_MODELVIEW
ity(); 
00.0,300.0,900
  0.0,0.0,0.0

  0.0f,1.

aracher(float 

y,z); 
!= '\0'; c++)

cter(font, *c)
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DEL CILINDRO 
_COMPILE); 

DE LA BASE DEL
_COMPILE); 

JA EL DESPLAZA
_COMPILE); 

L_COMPILE); 
ial(mat_specul

f(1.0,1.0,0.0)
(20,20,20); 
atef(‐13,17,6)
"Robot Manipul

ero, when wind
ow of zero wid

system before 
ON); 

e the entire w

ective. 
/ h,1,2500);

W); 

0.0,  
0, 
.0f,0.0f); 

x, float y, f
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); 
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L ROBOT 
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larGREEN, mat_

); 

); 
lador Flexible

dow is too sho
dth). 

modifying 

window 

float z, void
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DO 

_ambientGREEN,

e con tres gra

ort 

*font,char *s

de libertad 

, mat_diffuseG

ados de libert

string) 

GREEN, 

tad",1); 



 
 
void re
{ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
*)font[
 
*)font[
 
*)font[
 
*)font[
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

enderScene(voi

float z,y; 
float z1,y1,
float z2,y2,
float z3,y3,
char s[100];
float pi=3.1
float L1=0.5
float L2=0.6
float L3=0.6
float theta1

theta1=Rotac
theta2=theta
theta3=theta

x1=0; 
y1=L1; 
z1=0; 

x2=L2*cos(th
y2=L1+L2*sin
z2=x2/tan(th

x3=(L2*cos(t
y3=L1+L2*sin
z3=x3/tan(th

glClear(GL_C
SetMaterial(

  spri
  spri
  spri
  spri

[2],s); 
  spri

[2],s); 
  spri

[2],s); 
  spri

[2],s); 
  spri
  spri
  spri
 

  glPu
   
glPopMatrix(

glPushMatrix
  glTr
  glSc
  glRo
  glRo
  glRo

  // S
  glBe
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id)  

x1; 
x2; 
x3; 

; 
14159; 
5; 
65; 
65; 
1,theta2,theta

cion*pi/180; 
a[3]*pi/180; 
a[7]*pi/180; 

heta2); 
n(theta2); 
heta1); 

theta2)+L3*cos
n(theta2)+L3*s
heta1); 

COLOR_BUFFER_B
(mat_specularW

intf(s,"z3=%.4
intf(s,"y2=%.4
intf(s,"x3=%.4
intf(s,"Rotaci

intf(s,"theta3

intf(s,"theta2

intf(s,"theta1

intf(s,"z2=%.4
intf(s,"y2=%.4
intf(s,"x2=%.4

ushMatrix();  
glCallLis

();     

x(); 
ranslatef(POSX
calef(Escala,E
otatef(anglex,
otatef(angley,
otatef(anglez,

Se dibujan los
egin(GL_LINES)

glVertex3
glVertex3
glVertex3
glVertex3
glVertex3
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a3; 

s(theta3)); 
sin(theta3); 

BIT | GL_DEPTH
WHITE, mat_amb

4f",z3);render
4f",y3);render
4f",x3);render
ion=%.1f",Rota

3=%.1f",theta[

2=%.1f",theta[

1=%.1f",Rotaci

4f",z2);render
4f",y2);render
4f",x2);render

 
st(startList+1

X,POSY,POSZ);
Escala,Escala)
,1.0,0.0,0.0);
,0.0,1.0,0.0);
,0.0,0.0,1.0);

s ejes princip
); 
3f(0,0,0); 
3f(1,0,0); 
3f(0,0,0); 
3f(0,1,0); 
3f(0,0,0); 
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H_BUFFER_BIT);
bientWHITE, ma

rBitmapCharach
rBitmapCharach
rBitmapCharach
acion);renderB

[7]);renderBit

[3]);renderBit

ion);renderBit

rBitmapCharach
rBitmapCharach
rBitmapCharach

10); 

); 
; 
; 
; 

pales 

o de tres grados d

;   
at_diffuseWHIT

her(169,160,0,
her(168,170,0,
her(167,180,0,
BitmapCharache

tmapCharacher(

tmapCharacher(

tmapCharacher(

her(162,230,0,
her(161,240,0,
her(160,250,0,

de libertad 

TE, mat_shinin

,(void *)font[
,(void *)font[
,(void *)font[
er(166,190,0,(

(165,200,0,(vo

(164,210,0,(vo

(163,220,0,(vo

,(void *)font[
,(void *)font[
,(void *)font[

nessWHITE); 

[2],s); 
[2],s); 
[2],s); 
(void 

oid 

oid 

oid 

[2],s); 
[2],s); 
[2],s); 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
mat_shi
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
mat_shi
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
mat_dif
 
 
 
 
 
 
 
 
mat_shi
 
 
 
 
 
 
 
 
mat_shi
 
 
 

   
  glEn
  spri
  spri
  spri

  ////
  glPu
   

ininessRED); 
   
   
  glPo
   
  /// 
  glPu
   
   

   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   

   
   
   

ininessRED); 
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   

ffuseGREEN, ma
   
   
   
   
   
   
   
   

ininessWHITE);
   
   
   
   
   
   
   
   

ininessGRAY); 
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glVertex3
nd(); 
intf(s,"X");re
intf(s,"Y");re
intf(s,"Z");re

/// Se dibuja 
ushMatrix(); 

SetMateri

glCallLis
glCallLis

opMatrix(); 
   

Se rota todo 
ushMatrix(); 

glRotatef
glCallLis

// Se dib
glBegin(G
  g
  g
  g
  g
  g
  g
glEnd(); 
sprintf(s
sprintf(s
sprintf(s

/// Se di
glPushMat
  S

  g
  g
  g
   
   
   
   
   
  g
  g
   

at_shininessGR
   
   
   
   
  g
glPopMatr
glPushMat
  S

 
  g
  g
   
   
   
   
  g
  S

  g
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3f(0,0,1); 

enderBitmapCha
enderBitmapCha
enderBitmapCha

la base del r

ial(mat_specul

st(startList+8
st(startList+9

el sistema 

f(Rotacion,0,1
st(startList+9

bujan los ejes
GL_LINES); 
glVertex3f(0,0
glVertex3f(1,0
glVertex3f(0,0
glVertex3f(0,1
glVertex3f(0,0
glVertex3f(0,0

s,"X");renderB
s,"Y");renderB
s,"Z");renderB

ibuja el prime
trix(); 
SetMaterial(ma

glCallList(sta
glCallList(sta
glPushMatrix()

glTran
glScal
glRota
glRota
glCall

glPopMatrix();
glPushMatrix()

SetMat
REEN); 

glTran
glRota
glTran
glCall

glPopMatrix();
rix(); 
trix(); // Mov
SetMaterial(ma

glTranslatef(0
glPushMatrix()

glRota
glRota
glRota
glCall

glPopMatrix();
SetMaterial(ma

glPushMatrix()
y=0.07
z=0.07
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aracher(1,0,0,
aracher(0,1,0,
aracher(0,0,1,

robot 

larRED, mat_am

8); 
9); 

1,0); 
9); 

s principales

0,0); 
0,0); 
0,0); 
1,0); 
0,0); 
0,1); 

BitmapCharache
BitmapCharache
BitmapCharache

er eslabon 

at_specularRED

artList); 
artList+7); 
);// Se dibuja
nslatef(0,L1/2
lef(1,1.3,1);
atef(90,0,1,0)
atef(4‐theta[0
lList(startLis
; 
); // Movimien
terial(mat_spe

nslatef(0,L1/2
atef(4‐theta[0
nslatef(0,0.02
lList(startLis
; 

vimiento del i
at_specularWHI

0,L1‐0.03,0.0)
); 
atef(90,0,0,1)
atef(90,0,1,0)
atef(theta[1],
lList(startLis
; 
at_specularGRA

); 
75*cos(theta[1
75*sin(theta[1

o de tres grados d

,(void *)font[
,(void *)font[
,(void *)font[

mbientRED, mat

er(1,0,0,(void
er(0,1,0,(void
er(0,0,1,(void

D, mat_ambient

a el cilindro
2,‐0.1025);  

); 
0],0,0,1); 
st+1); 

nto del vastag
ecularGREEN, m

2,‐0.1025);  
0],1,0,0); 
23276+My1,0); 
st+2); 

impulsor 1 
ITE, mat_ambie

); 

); 
); 
,0,1,0); 
st+3); 

AY, mat_ambien

1]*3.1415/180)
1]*3.1415/180)

de libertad 

[2],s); 
[2],s); 
[2],s); 

t_diffuseRED, 

d *)font[2],s)
d *)font[2],s)
d *)font[2],s)

tRED, mat_diff

go 
mat_ambientGRE

 

entWHITE, mat_

ntGRAY, mat_di

); 
); 

); 
); 
); 

fuseRED, 

EEN, 

_diffuseWHITE,

iffuseGRAY, 

, 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
mat_dif
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
mat_dif
 
 
 
 
 
 
 
mat_dif
 
 
 
 
 
 
 
 
mat_dif
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
mat_dif
 
 
 
 
 

   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   

ffuseYELLOW, m
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   

ffuseGREEN, ma
   
   
   
   
   
   
   

ffuseWHITE, ma
   
   
   
   
   
   
   
   

ffuseGRAY, mat
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   

ffuseYELLOW, m
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  g
glPopMatr
glPushMat
  S

mat_shininessY
  g
  g
  g
  g
  g
  /
  /
  g
  g
  g
  g
   
   
   
   
   
  g
  g
   

at_shininessGR
   
   
   
   
  g
  g
   

at_shininessWH
   
   
   
   
   
   
   
   

t_shininessGRA
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
  g
  g
   

mat_shininessY
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glScal
glTran
glRota
glRota
glRota
glRota
glCall

glPopMatrix();
rix(); 
trix(); // Mov
SetMaterial(ma
YELLOW); 
glTranslatef(0
glRotatef(‐the
glCallList(sta
glTranslatef(0
glCallList(sta
//////////////
//////////////
glRotatef(90,1
glTranslatef(0
glCallList(sta
glPushMatrix()

glTran
glScal
glRota
glRota
glCall

glPopMatrix();
glPushMatrix()

SetMat
REEN); 

glTran
glRota
glTran
glCall

glPopMatrix();
glPushMatrix()

SetMat
HITE); 

glTran
glPush

glPopM
SetMat

AY); 
glPush

glPopM
glPopMatrix();
glPushMatrix()

SetMat
YELLOW); 

glTran
glRota
glCall
glTran
glCall
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lef(1.5,0.8,1)
nslatef(0.0,y‐
atef(180,0,1,0
atef(‐45+theta
atef(180,0,0,1
atef(90,1,0,0)
lList(startLis
; 

vimiento del i
at_specularYEL

0.0,L1‐0.01,0.
eta[3],1,0,0);
artList+5); 
0,0.06,0); 
artList+6); 
// SEGUNDO ESL
// Se dibuja l
1,0,0); 
0,0.17,‐0.01);
artList+7); 
);// Se dibuja
nslatef(0,L1/2
lef(1,1.3,1);
atef(90,0,1,0)
atef(4‐theta[4
lList(startLis
; 
); // Movimien
terial(mat_spe

nslatef(0,L1/2
atef(3‐theta[4
nslatef(0,0.01
lList(startLis
; 
); // Movimien
terial(mat_spe

nslatef(0,L1‐0
hMatrix(); 

glRotatef(9
glRotatef(9
glRotatef(t
glCallList(

Matrix(); 
terial(mat_spe

hMatrix(); 
y=0.075*cos
z=0.075*sin
glScalef(1.
glTranslate
glRotatef(1
glRotatef(‐
glRotatef(1
glRotatef(9
glCallList(

Matrix(); 
; 
); // Movimien
terial(mat_spe

nslatef(0.0,L1
atef(‐theta[7]
lList(startLis
nslatef(0,0.06
lList(startLis

o de tres grados d

); 
‐0.01,‐z); 
0); 
a[2],1,0,0); 
1); 
); 
st+4); 

impulsor 2 
LLOW, mat_ambi

.0); 
; 

LABON 
la base del se

; 

a el cilindro
2,‐0.1025);  

); 
4],0,0,1); 
st+1); 

nto del vastag
ecularGREEN, m

2,‐0.1025);  
4],1,0,0); 
1+My2,0);  
st+2); 

nto del impuls
ecularWHITE, m

0.03,0.0); 

90,0,0,1); 
90,0,1,0); 
theta[5]+10,0,
(startList+3);

ecularGRAY, ma

s(theta[5]*3.1
n(theta[5]*3.1
.5,0.8,1); 
ef(0.0,y‐0.01,
180,0,1,0); 
‐45+theta[6],1
180,0,0,1); 
90,1,0,0); 
(startList+4);

nto del impuls
ecularYELLOW, 

1‐0.01,0.0); 
],1,0,0); 
st+5); 
6,0); 
st+6); 

de libertad 

ientYELLOW, 

egundo eslabón

   

go 
mat_ambientGRE

sor 1 
mat_ambientWHI

,1,0); 
; 

at_ambientGRAY

1415/180); 
1415/180); 

,‐z); 

1,0,0); 

; 

sor 2 
mat_ambientYE

n 

EEN, 

ITE, 

Y, 

ELLOW, 



 
 
 
 
 
 
} 
 
 
void ke
{ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
     
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

   
   
  glPo
glPopMatrix(
glutSwapBuff

eyboard(unsign

switch(key) 
{ 
   
case '1':  
  anim
  glut
  brea
case 'A':  
  Rota
  glut
  brea
case 'a':  
  Rota
  glut
  brea
case 'B':  
  POSX
  glut
  brea
case 'b': 
  POSX
  glut
  brea
case 'C':  
  POSY
  glut
  brea
case 'c':  
  POSY
  glut
  brea
case 'D':  
  POSZ
  glut
  brea
case 'd':  
  POSZ
  glut
  brea
case 'E':  
  Esca
  glut
  brea
case 'e':  
  Esca
  glut
  brea
  case
  angl
case 'x': 
  angl
  glut
  brea
case 'Y': 
  angl
case 'y': 
  angl
  glut
  brea
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  g
glPopMatr

opMatrix(); 
(); 
fers(); 

ned char key, 

 

mation=fopen("
tIdleFunc(spin
ak;   

acion‐=5;  
tPostRedisplay
ak; 

acion+=5;  
tPostRedisplay
ak; 

X‐=10;  
tPostRedisplay
ak; 

X+=10;  
tPostRedisplay
ak; 

Y+=10;  
tPostRedisplay
ak; 

Y‐=10;  
tPostRedisplay
ak; 

Z‐=10;  
tPostRedisplay
ak; 

Z+=10;  
tPostRedisplay
ak; 

ala+=20;  
tPostRedisplay
ak; 

ala‐=20;  
tPostRedisplay
ak;   
e 'X': 
lex‐=2; 

lex++; 
tPostRedisplay
ak; 

ley‐=2; 

ley++; 
tPostRedisplay
ak; 
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glPopMatrix();
rix(); 

int x, int y)

"desplazamient
nDisplay); 

y();  

y();  

y();  

y();  

y();  

y();  

y();  

y();  

y(); 

y();  

y(); 

y(); 
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; 

) 

to.txt","r");

o de tres grados dde libertad 



 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
    
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
} 
 
 
void ma
{ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
} 
 
 

case 'Z': 
  angl
case 'z': 
  angl
  glut
  brea
case 'L': 
case 'l': 
  Tipo
  init
  glut
  brea
case 'S': 
case 's': 
  Tipo
  init
  glut
  brea
case 'P': 
case 'p': 
  Tipo
  init
  glut
  brea
case 'Q': 
case 'q': 
  glut
  brea
case 27: 
  exit
  brea
default: 
  brea
} 

ain(int argc, 

pedir(); 
glutInit(&ar
glutInitDisp
glutInitWind
glutInitWind
glutCreateWi
hDC = wglGet
BuildFont();
init(); 
glutDisplayF
glutKeyboard
glutReshapeF
glutMainLoop
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lez‐=2; 

lez++; 
tPostRedisplay
ak; 

o=GL_LINE_LOOP
t(); 
tPostRedisplay
ak; 

o=GL_POLYGON; 
t(); 
tPostRedisplay
ak; 

o=GL_POINTS; 
t(); 
tPostRedisplay
ak; 

tIdleFunc(spin
ak; 

t(0); 
ak; 

ak; 

char **argv) 

rgc, argv); 
playMode(GLUT_
dowPosition(0,
dowSize(1275,7
indow("Robot M
tCurrentDC(); 
; 

Func(renderSce
dFunc(keyboard
Func(changeSiz
p(); 
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y(); 

P; 

y(); 

y(); 

y(); 

nDisplay); 

 

_DEPTH | GLUT_
0); 

735); 
Manipulador Fl

ene); 
d); 
ze); 

robot neumático

94 

_DOUBLE | GLUT

lexible"); 
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T_RGBA); 

de libertad 
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