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Introduccion

La realizacion de proyectos de robética otorga al estudiante la capacidad de
aprender importantes conocimiento a través de la construccion, programacion y
prueba de los robots. Durante este proceso el estudiante se encontrara con
conceptos claves que se relacionan con la ciencias de la computacion,
matematicas aplicadas, ciencias en general, trabajo en equipo y comunicacién. Al
mismo tiempo el estudiante aprende el proceso de explorar, planificar y resolver
problemas. También se familiarizar con el principio de dividir un proyecto en
pequefias partes y asi lograr una solucion metédica y mas abordable.

Metodologia en la sala de clases:

Se presenta el problema que los estudiantes deben resolver, se discute las reglas,
las probables soluciones, tiempo maximo del proyecto, limitacion de materiales,
como se debe presentar la solucion del problema.

Durante la ejecucion del proyecto el instructor se convierte en un facilitador, es
decir a solicitud del estudiante actua como consejero, para ayudar que el
estudiante descubra e investigue por si mismo. Permitiendo que el estudiante
actue con la maxima libertad posible.

Cada grupo presenta su proyecto de acuerdo a las bases de cada proyecto, se
revisa la documentacion, se realizan las pruebas y todos opinan de proceso de
solucion y solucién misma.

En ocasiones de pedira a los estudiantes que realicen una mejora de la solucion
propuesta, con lo aprendido y discutido con el total de la clase, y asi permitir una
mejora continua.
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El cerebro de nuestro robot

El Iadrillo inteligente LEGO NXT, es el cerebro de nuestro robot, basicamente es

un microprocesador, con puertas de entradas, de salida y memoria para

almacenar nuestros programas, se comunica con el computador a través de una

puerta USB o Bluetooth.

Esquema

e Tres puertas de salida, sefaladas
comoA;ByC
e Una puerta de comunicacion USB

[ a 1 B 717 & 7y uss |

§ use EDUBRICK []=

¢ Pantalla de cristal
liquido.

e Mini parlante

Q C] D | o Botones de
)

encendido
apagado y
navegacion.

NxT
1 J_ 2 13 J & ]

e Cuatro puertas de entrada,
sefialadas como 1; 2; 3y 4.
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Caracteristicas técnicas:

e Microcontrolador de 32 bits ARM7
o Memoria FLASH de 256 Kbytes
o Memoria RAM de 64 Kbytes
e Microcontrolador de 8 bit AVR
o Memoria FLASH de 4Kbytes
o Memoria RAM de 512 Bytes
Comunicacion Inalambrica Bluetooth (Bluetooth Class Il V2.0)
Puerta de alta velocidad USB (12 Mbit/s)
Cuatro puertas de entrada de seis contactos, plataforma digital
Tres puertas de salida de seis contactos, plataforma digital
Pantalla grafica de cristal liquido de 64 x 100 puntos
Parlante, calidad de sonido 8KHz
Fuente de poder, 6 baterias AA

Operaciones basicas

Boton Naranja

Q C] D e Encendido y Enter
Botones Gris Claro

e Para moverse en el menu izquierda y derecha
Botén Gris Oscuro
e Para retroceder en la seleccion del menu

Para apagar el NXT, presione el botdn gris oscuro hasta que aparezca la pantalla
“Turn off?”, luego presione el botdn naranja.

Visualizacion

4 use EDUBRICK [] =
En la parte superior de la pantalla del NXT, podemos
ver el tipo de conexion que estamos usando
(Bluetooth y/o USB), el nombre de nuestro robot,
luego el simbolo que indica que esta en operacion y
finalmente el estado de la bateria.
Indicadores

s  Bluetooth encendido
< Bluetooth visible para otros dispositivos
%<« Bluetooth conectado a otro dispositivo
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edu

Kk

www.edubrick.cl

uss USB conectado y trabajando bien
- USB conectado, con problemas
@ NXT, operando correctamente

o Bateria baja
- Bateria bien

epugrick Nombre del NXT, veremos como cambiar el nombre mas adelante

Menu principal

My Files

Programas que usted a bajado del

Software Files
computador

, Programas que usted ha hecho
NXT Files directamente en el NXT

Sound Files Archivos de sonido

NXT Programs

En este sub-menu, usted puede programar directamente el
NXT

Programas precargados para probar motores y sensores,

Try Me debe usar las puertas predeterminadas

View Le permite visualizar el estado de los motores y sensores en
tiempo real
Puede ajustar el volumen del sonido del NXT, ajustar el modo

Setting “Sleep” para apagar automaticamente el NXT y también
borrar programas

Bluetooth Le permite ajustar las distintos parametros de la

comunicacion inalambrica

Puertas predeterminadas

Puertas de Entrada Puertas de Salida
1 |Sensor de Tacto A Motor para funcién extra.
2 |Sensor de Sonido B Motor izquierdo
3 |Sensor de Luz C Motor derecho
4 | Sensor de Ultrasonido

Versién 2.0
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Sensores

Sensor de Tacto

Le proporciona al robot el sentido del tacto, tanto
cuando se presiona como cuando se suelta. También
podemos utilizarlo para ciclos completos de
presionar y soltar.

Sensor de Sonido

Le permite al robot escuchar.

El sensor de sonido puede detectar tanto decibeles
(dB), como decibeles ajustados (dBA). Decibel es
una medida de la presién de sonido.

dBA: La sensibilidad del sensor es ajustada al oido
humano.

db: La sensibilidad del sensor, no esta ajustada y
puede “escuchar” sonidos por debajo o por encima
de la capacidad del oido humano.

El sensor puede medir sonido hasta de 90 dB. La lectura del sonido de visualiza
en porcentaje de acuardo a la siguiente tabla:

Porcentaje | Descripcion

4%-5% | Habitacion en silencio

5%-10% | Personas hablando lejos

10%-30% | Conversacion normal

30%-100% | Personas gritando y musica a alto volumen

Sensor de Luz

Le proporciona al robot el sentido de la vision.

Le permite al robot distinguir entre luz y oscuridad.

El sensor es monocromatico, es decir puede distinguir
entre el blanco y el negro pasando por una gama de
grises, la lectura la entrega en porcentaje.
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Sensor Ultrasonico

También le proporciona al robot un sentido de vision.

El sensor emite un sonido y mide el tiempo que la
sefal tarda en regresar, para luego calcular la
distancia, a la cual se encuentra el objeto u
obstaculo.

Es el mismo principio utilizado por los murciélagos y el sonar de las naves, tiene
una rango de 0 a 255 cm con una presicion de +/- 3 cm.

Sensores Opcionales

Sensor Brujula

— Le permite al robot saber hacia donde esta apuntando.

u Este ser sensor es capas de medir el campo magnético

terrestre y calcular donde esta el norte magnético.
Se visualiza la lectura en grados 0° a 359°

Sensor de Color

Le permite al robot “ver” colores.

No solo blanco y negro, este es un sensor capas de distinguir
colores reales.

Sensor de Inclinacidn y Aceleracion

) Le permite al robot saber que inclinacion tiene.
u Dispone de un acelerometro en los tres ejes (X; Y y Z) con un
rango entre —2g y +2g, lo cual le permite calcular la
inclinacion.
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Sensores del Modelo RCX

Los sensores del robot RCX, también pueden ser utilizados en el nuevo robot
NXT, utilizando el cable adaptador.

Sensor de Tacto Sensor de Luz
Sensor de Rotacion Sensor de Temperatura

P Yo S

Motores y Lamparas
Los servomotores, le daran movimiento a nuestro robot.

Los motores incluyen un sensor de rotacién, con una

. precision de +/- 1 grado, también podemos montar el
Q:.i.“. * . 98 motor en un eje y utilizarlo como senor de rotacion.
T <
Y% - |
A5 Para el movimiento de un modelo motorizado el
®

firmware (el sistema operativo interno del NXT),
‘ ,‘ dispone de un sofisticado algoritmo PID, el cual nos
T permite que nuestro modelo se desplace con
precision.

También podemos utilizar los motores, estandar LEGO, Yoo
mediante el cable adaptador. @//
L 4

@ = Las lamparas podemos utilizarlas como indicadores, también mediante el
. uso del cable adaptador
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Importante:

En el préoximo capitulo comenzaremos con la programacion,
para ello necesitamos que arme el TriBot, comenzando en la
pagina 8 hasta la 22, del manual de educacién del conjunto
9797.

Note que en cada instruccion, se sefiala en un recuadro las
piezas que ocupara en ese paso, es importante que seleccione

las piezas, antes de construir, asi sabra que no le

sobra ni le falta ninguna. ﬁ,@ a
Por ejemplo en el diagrama adjunto se indica que - % o

necesitamos 2 ejes color rojo, el numero encerrado C
en el circulo indica que es de largo 2. El eje gris se %
indica que es de largo 3, y la viga con el recuadro 7 2’ i

X

indica que tiene 7 hoyos o 7M. b
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Programacion

Para programar el NXT, utilizaremos el programa NXT-G, lenguaje grafico basado
en LabView de National Instrument, también es posible programarlo en RoboLab
2.9 y directamente en LabView.

También hay desarrollos independientes que permiten programar el NXT en
lenguaje C (NXC y RobotC), JAVA y Lua.

Debemos distinguir entre los programas que permiten que el robot opere en forma
autonoma y los programas que pueden controlar el robot en forma remota, para
esta ultima forma hay también gran numero de programas como Microsoft
Robotics Studio, C# ,Perl, JAVA, Ruby, etc. También muchos de los desarrollos
independientes, citados anteriormente pueden operar al robot en forma remota.
Nuestro primer programa

Debemos desplazar nuestro robot, cuatro segundos hacia adelante.

Inicie el programa NXT-G y continue hasta llegar a la pantalla mas abajo indicada.

En esta pantalla elegiremos el bloque que tiene
XY — —_ los engranajes(Moye Block) y lo ?w};
e To e — desplazaremos al area de trabajo en la
& posicion de inicio (Start).
ol & .~ Nos quedara conectado de la
had B5i ~ forma que se muestra en la figura.
=
2 En la parte de inferior de la pantalla se encuentra el
= panel de configuracién, el cual depende del bloque
N seleccionado de nuestro programa, en este caso sélo
P hay un bloque por lo que el panel de configuracion
_ muestra los parametros del bloque “Move”.
Mo Lk port: Oa BB Bc ) Power: ) 0)
Fomn O 04 OF e [ o]0 Panel de configuracion del bloque
5) Sreering: i S Next Action! 5 bl Brake 0 ik Goast “Move”

o—0—3
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Detalle de los parametros:
Puerta de salida, en este caso tenemos dos motores en By

en C.
Sentido de Avance, hacia adelante.

Foman 04 04 09
&) Steering: c P
. o . |Volante, derecho

LT o+ «[= |Potencia, 75%
L — Duracion, debemos elegir 4 segundos
Siguiente accion, freno

Finalmente nuestro programa debe quedar como muestra la figura, note que el
bloque ahora muestra un reloj en lugar de un indicador de rotacion, ya que hicimos

el cambio en el parametro de duracion a 4 segundos.

En el controlador, vea figura de la izquierda, con el robot NXT
encendido y conectado al computador, presionamos el boton “NXT

Window” ;F‘

FPara programar un NXT su estado Aqui puede poner el
debe ser conectado nombre de su NXT

I Communications ] Memory — NET Data
T our current MET iz
Marme Connection Type Status | —
L Mame: {] EDUBRICK
parery: [ T —— Nivel de bateria
Connection u58) T ..
Free Storage: 387 KB Tlpﬂ de conexion

Fitrnweare version; 1.04 Memoria dispﬂ-nible

Version del

[ Corper | [_remoue ) | programa de
\ control
Conecta un NXT Retira un NXT

disponible de la lista Para buscarlos
NXT Disponibles

Ahora en el controlador presionamos el boton de “Download”, sacamos el =
cable USB, ponemos el robot en el suelo y presionamos el boton naranjo en ,:]j

el NXT.
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Desafio 1

Intente hacer que su robot avance durante 4 segundos y luego retroceda 4
segundos.

La solucion esta en la pagina siguiente, trate de hacerlo sin ver la solucion.

Notas:
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Solucioén:

Para realizar este desafio debemos, agregar otro bloque de movimiento a nuestro
programa y en el panel de configuracion, cambiar la direccidn hacia atras, también
es necesario que la duracién sea 4 segundos.

LE Port: Oa ®@Be @c A Power:

i Direction: O Iy 09 4 Duration: (]
&) Steering: s i text Actioni (5 || Brake 5 B Coant
g——0——»

Desafio 2:
Bien, ahora vamos a avanzar con nuestro robot, girar y regresar.

Notas:
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Solucioén:

En este caso tenemos tres movimientos: avanzar por 4 segundos, girar un tiempo
o una cantidad de rotaciones y regresar, que en realizad es avanzar nuevamente
ya que el robot ha girado.

i Pon: 0a @B @c W Power: e | [ 75
&) Stesring: Fp Newhdion: O bl eake O bk comt
9, %

En el bloque central, para el giro, hemos movido el “volante” para realizarlo, en
este caso (dadas las condiciones de la superficie y estado de la bateria) el
parametro de la duracion se establecio en 0.83 rotaciones, puede que usted
requiera modificarlo.

En lugar de especificar la duracion en rotaciones inténtelo con tiempo.

Notas:
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Desafio 3

El robot debe estacionarse en el
mele) Jrevetl  Jugar indicado, trate no pasar el eje
de la calzada, ya que hay vehiculos
en sentido contrario circulando.

HIHHI _

Estacionamiento BOHUS.

|:| |:| |:| |:| Hay un paso de cebra, intente
detenerse por dos segundos, antes
de pasar.

Ayuda: Para esperar por un tiempo determinado debemos utilizar el bloque de
espera por tiempo:

En nuestro caso el parametro de control es el

e = tiempo y las unidades debemos cambiarlas a 2
29 Unl: Secands:
segundos.
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Ayuda

La opcion de ayuda, esta disponible en ;
@
el programa, cada vez que N Move Block
seleccionamos un bloque, en la parte
mfen(?r d_e,reCha apare(_;,e una breve Use this block to set your robot to go forwards or bac
deSCI‘IpCIOn de su funcién. following a curve. Define how far your robot will go by

Move Block

Use this block to sat your robot to go forwards or backwards
in & straight line ar ta turn by following = curve. Define how

Far your robot will ge by using the Duration props;
More help =

Si ne-CGSitamOS de mas ayUda pOdemOS 1. The letters at the top right corner of the block
presionar “More Help” y obtendremos controlled.
una Completa deSCFipCién del bloque- 2. This icon shows which direction your robot will g

Hasta ahora hemos controlado el robot con parametros de tiempo y distancia a
través de la rotacion de los motores. Para ver de que otras opciones disponemos,
vamos a instalarle un sensor de tacto.

Vaya a la pagina 40 paso 26 del manual y construya el soporte del sensor de
tacto, hasta la pagina 43,

Importante: Instalelo en la parte frontal del robot no en la parte posterior como
indica el manual.

El cable del sensor de tacto, instalelo en la puerta de entrada 1.
Programa: Avance hasta chocar

A diferencia del programa anterior,
ahora nuestro bloque de control de (

e . EIp o—e(=)
movimiento, debe hacer que el robot de I';lj -

desplace sin limites, por lo que en el
parametro duracion elegiremos
“Unlimited”.

iy Mext Action: Brake Coast

Bien, ahora tenemos que detener el robot cuando choque, para lo cual
utilizaremos el bloque de espera, pero en lugar de especificar tiempo como en el
programa anterior, elegiremos sensor de tacto.
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Sensor de Tacto

@ Control: LE Pon: 1 oF] 03 or
57 Sensor: ~g 1] Action: & 4] Pressed

24il] Released

4] Bumped

Note que hemos seleccionado en el panel de configuracion del bloque de espera,
los siguientes parametros:

Control Sensor

Sensor Touch Sensor (sensor de tacto)

Port 1, puerta a la cual conectamos el sensor

Action Pressed, actuara al presionar el sensor

Desafio 4
El robot debe recorrer el circuito de la figura,
los lados del rectangulo son desconocidos, el
rectangulo exterior es una pared solida.

Robot
Notas:
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Loops

En la resolucién del problema, nos daremos cuenta que la misma secuencia se
repite cuatro veces, para lado del rectangulo, por lo que vamos a introducir un
nuevo bloque llamado “loop”, que nos permitira en este caso ejecutar en este caso

cuatro veces nuestra secuencia.

-

ol Alinterior del "loop™ debemos escribir -
iJ nuestra secuencia

-

®) Control: Count
5 coun

En el panel de configuracion del bloque “loop”, debemos especificar los siguientes
parametros: Control->Count (Cuenta) y Until->4 (4 veces).

Notas:
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Ahora que contamos con mas herramientas, podemos realizar programas mas
entretenidos.

Sensor de Luz

Vamos a instalar el sensor de luz en la parte frontal de nuestro robot, primero
debemos sacar el sensor de tacto.

Construya el soporte para el sensor de luz comenzado en la pagina 32 paso 22 de
nuestro manual, hasta el paso 23.

Al igual que en el caso del sensor de tacto, queremos que el
robot avance hasta encontrar la linea negra, en realidad es

exactamente el mismo programa, solo debemos cambiar los
parametros del panel de configuracién del bloque de espera.

Robot

@5 Control: Sensor L Port: 31 Oz 93 04

J Fundtion: ) % Generate liht
Control Sensor
Sensor Light Sensor (sensor de luz)
Port 3, puerta a la cual conectamos el sensor
Until < 50, Luz menor que 50
Funtion Generate Light (luz reflejada)

Para calibrar el sensor debemos medir la luz, en la superficie clara y tambien en la
linea negra, para ello utilizaremos la funcion “View” directamente en el NXT

En el menu principal, View>Reflectec light>Port 3 si la medicion sobre el color

claro es 60 y sobre la linea negra es 40, entonces elegimos 50, la idea es usar el
punto medio.
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En realidad el robot se detiene porque el programa ha finalizado, pero si nuestro
programa tuviera mas bloques, el robot seguiria avanzando (esto aplica también al
ejemplo con el sensor de tacto, por lo tanto debemos agregarle un bloque de
parada a nuestro robot.

S Do OAr O QL

Nuestro ultimo bloque de movimiento
debe estar configurado para detenerse.

Desafio 5

Veamos una primera version del conocido “Siga la linea”

Robot

Para seguir la linea negra, ocuparemos un
algoritmo que nos permitira desplazarnos por el
borde de la linea, la idea es que cuando el robot
esté sobre la superficie clara, gire a la izquierda y
cuando esté sobre la linea negra gire a la
derecha. Mediante este movimiento de zig-zag,
lograremos nuestro objetivo.

Escribamos nuestro programa en un pseudo lenguaje, es decir con palabras
comunes Yy luego lo trasladaremos al lenguaje NXT-G

Pseudo lenguaje Diagrama de flujo

e Gire alaizquierda

J E§pere por color negro
e Gire ala derecha

e Espero por color blanco
e Vuelva a la primera instruccién Espere por

Comienzo

Gire a laizquierda

color blanco

Fin

Ciertamente nuestro programa no termina nunca, mas adelante solucionaremos

eso problema.

Version 2.0
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Notas:

Ya sabemos como programar los giros y la espera por color negro, para la espera
por color blanco solo tenemos que cambiar el signo menor “<” por mayor “>”, en el
panel de configuracién del bloque de espera.

Y para que nuestra rutina se repita vamos a usar un “loop” infinito, lo cual
definimos en el panel de configuracion del bloque “loop”.
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Algunas ideas para salir del “loop” infinito

Podemos cambiar, en el panel de configuracion del bloque de “loop”, el parametro
de control, por tiempo y determinar cuantos segundos necesitamos para terminar
el circuito. (por ejemplo 4 segundos)

@5 Contral: Tirne
a8 Until: Seconds: 4
21 Show: O[E%] counrer

Notas:

Sensor de Sonido

Otro método mas interactivo, es usar el sensor de sonido, para lo cual
construiremos su soporte, a partir de la pagina 24 paso 18.

Entonces en el panel de configuracion del bloque “loop”, el parametro de control
sera el sensor de sonido, debe ajustar la sensibilidad para que opere cuando de
una orden en voz alta.

%Jf{f ey CE L2l o ‘3 ‘2 5 Control: Sensor Lk Pom O1 @z O3 O
@Y Eoherd.e
i) s li] e Dl Ef| Sensor: \ Sound Sensor £ unil: O ill] ——— e il &
# = oo 4 = il Y.
Sound:

Version 2.0 edu rick unaempresa dedicada a la educacion entretenida Pagina 21




edvu rick

www.edubrick.cl

Sensor de Ultrasonido

Utilizaremos el sensor de ultrasonido para medir la distancia a la cual nos
encontramos de un objeto, el objeto debe ser capaz de reflejar el sonido,

superficies rugosas o telas no reflejan muy bien el sonido.

De la misma forma que en otros ejemplos, debemos realizar un
programa, para que nuestro robot avance hasta encontrarse a 20
cm de la pared.

Entonces comenzamos con el bloque de movimiento y esperamos
a que la distancia sea menor que 20 cm, luego nos detenemos.

20|cm

Robot

O1 o} SERENOL]

£ Senser: L =0
Bt
B show o
Notas:
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Evaluando Condiciones

El problema del bloque “espere por”, es que si la condicion de espera no se da
nunca, el programa no pasa al siguiente bloque, para evitar esta situacion
utilizaremos la instruccion “IF”, que en el caso del programa NXT-G se llama
Switch.

Vamos a realizar el mismo programa anterior de la siguiente forma, preguntamos

por la condicién del sensor de ultrasonido, si es menor que 20 cm, nos detenemos
de lo contrario seguimos avanzando.

D1 Oz ok G4

E73) senson: ])}] Dg-J——— a0
7 L oisplay: @ =48 Flat view 21 show: |
C =) Note que si tomamos el robot y lo alejamos,

seguira avanzando hasta que la distancia sea
menos a 20 cm.

Para ver mas claramente la diferencia con el bloque “espere por”, demos la
siguiente condicion, el robot debe avanzar hasta 20 cm de la pared o hasta
encontrar la linea negra.

Lo que hemos hecho es primero evaluar
la condicién de distancia y luego la
condicion de luz, cualquiera de las dos
gue sea verdadera detendra el robot.

Es importante notar que podemos
anidar bloques “Switch”, decir poner uno
dentro de otro, también podemos anidar
“loops”.

|E=]
5

B EES - @
6

Este programa no es posible realizarlo
QOIe con los bloques “espere por” ya que
guedamos a la espera de una condicion
eternamente.
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Visualizacion y Sonido

El bloque “Display”, nos permite visualizar en pantalla texto, imagenes y también
dibujar nuestros propios disefos.

Veamos el bloque “Display”:

En el panel de configuracion del bloque, tenemos varios parametros que
permitiran la visualizacion en la pantalla:

Action: Texto, Imagen o Dibujo
He Actiont @y [Image I Position;

- Display: Borrar
21 oisplay: & ) Clear i, S Y .
—r = xv File: Lo que queremos mostrar en la

pantalla
Position: en que posicion

Por ejemplo para ver “ojos mirando a la izquierda”,
debemos realizar el siguiente programa, hemos >

afiadido un bloque de espere por un segundo, &)¢ .l@-] - E l 3
para poder ver la imagen. (no olvide poner los v o
parametros en el panel de configuracién del '

bloque display.

El blogque de Sonido, nos permite emitir voces, efectos y también tonos.

/ . . . .
\% En el panel de configuracion del bloque, tenemos varios parametros
e il determinaran que sonido se emitira.

Action:  Podemos elegir un sonido pre-
grabado o un tono musical

= Control: Emitimos un sonido o lo

terminamos

W Action: 3 1] Sound File ) Jf* Tone L} File:

& Contol: o B Play O M| step

] volme: ] O— ail

~ Function ) 7% Repeat < Wait: ) fived wiait For Comnpletion
=

Volumen: Nivel del volumen
Funcion: Podemos repetir un sonido

File: Eleg;cién del sonido o tono si el parametro “Action”
MMM esta en “tone”.
Wait: Esp_era_ que se complete el sonido, o continua con
el siguiente bloque.
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Desafio 6
Haga un programa que ejecute una escala musical y al final un aplauso de cierre.

Notas:
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Administracion de Memoria

Los sonidos y los graficos ocupan bastante memoria, por lo que no debemos

abusar de ellos, los archivos quedan grabados en la memoria del NXT igual que
los programas, para hacer una limpieza debemos presionar en el Controlador el
boton NXT windows y luego seleccionar Memory.

MAT Memory Usage: Sy Syl (i W) Your current MAT is:
Mame Size -
Unused | B Mame: | EDLBRICK
Graphic Good Jab B KB Battery: 2 E I
Sondbye S KB Connection:
Goodrnoming E1KE : 4=5)
Free Storage: 19.2 KB
Sound
Firmnweare wersion: 1.04
Program -
| Delete All ] | pload I | Drovinload I | Dielete I | Close I

En este panel podemos hacer mantencién a la memoria del NXT

Notas:

Version 2.0
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Botones

< @ Los botones del NXT también pueden ser utilizados como controles de
entrada para nuestro programa, con el ejemplo siguiente vamos ver en
plenitud su utilidad.

El programa debe mostrar en la pantalla unos ojos mirando a la izquierda o a la
derecha cuando presionemos los botones grises claros(Triangulares) cuando
presionemos el boton anaranjado, el programa finaliza.

Simbolo | Descripcion Inglés Accion
C] Boton de Entrada | Enter Button Salir
<] |Botdn Izquierdo | Left Button )
[> | Botén Derecho Righ Button o5

Intente definir el panel de configuracion de cada bloque.

Notas:
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Case

Hasta ahora, los Switchs nos han permitido elegir entre dos alternativas, veremos
como configurarlos para seleccionar mas posibilidades

Veamos algo sencillo, elegiremos un numero al azar entre 1, 2 y 3 y de acuerdo a
estas alternativas lo desplegaremos en la pantalla.

Numero Pantalla
1 Numero 1
2 Numero 2
3 Numero 3
LT — mamm | PAra elegir un numero al azar utilizaremos
sl 1] o[ :| el bloque “Random”, y definiremos el rango

vy 4 entrely3

Para configurar el Switch, debemos elegir los siguientes
parametros:

Control - Value(Valor)

Type - Number (Numerico)

Display->Desactivar Flat View(representacion plana)

Utilizando los simbolos de “+” para agregar y “-“ para borrar

@ Contrl: alue X condiions: [ v 1, |1 -] debemos ingresar los
&) Type: o z |2 .- datos, para que quede
como en la figura.

-

[Z] Display: =42 Flat view | 3

El asterisco (*) se ocupa para definir la seleccion por defecto, es decir si al evaluar
el numero no es 1, 2 0 3, tomara ese camino.

Note que ahora el bloque Switch tiene tres pestainas, al seleccionar la primera
debemos insertar la accion que deseamos para esa alternativa, en nuestro caso

una pantalla con el texto Numero 1.

luego seleccionamos la

H R Y Humero 1 A

xv segunda pestafia, ponemos
otro pantalla, con el texto

Numero 2.

y repetimos para tercera pestafa.

Version 2.0 edu rick unaempresa dedicada a la educacion entretenida Pagina 28




edvrick

www.edubrick.cl

Para finalizar el control de salida de nuestro programa sera el boton anaranjado.

Trate de incorporar mas alternativas y sonido

Notas:
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Data Hub

Cada bloque posee un controlador de los parametros que se
superponen al panel de configuracion, este controlador de
datos (Data Hub) se expande posicionando el cursor en la

;J&a ~ parte inferior del bloque. Cada uno de los conectores pueden
llevar informacion entre bloques, que puede ser numeérica,
J ~ logicay de texto.

Supongamos que queremos mostrar en la pantalla un numero al azar entre 1y 6,
al revisar el concentrador del bloque pantalla, nos daremos cuenta que no tiene
una entrada numérica, por lo que tenemos que transformar el numero a texto, lo
bueno es que si hay un bloque para este propésito.

Para instalar los cables, solo ponga el cursor
en el conector, aparecera un carrete haga un
click en el mouse y vaya al destino del cable y
haga nuevamente click.

Q:JE El color de los cables determina en tipo de

K1 informacion que viaja por ellos, ver la ayuda en
e-JrrZ el programa para mas informacion.

a4

Puede automatizar este programa, para visualizar un numeros al azar cada vez
que se presione el botdn derecho vy finalizar el programa con el boton “enter”.
iIntentelo!

Notas:
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Variables

Ocuparemos las variables para almacenar datos y hacer uso de ellos durante el
programa.

Para definir una variable, tenemos que Qs Yarities X
Filz Tnals Help . . . . Create, delete, or change variablas:
- N — seleccionar Edit->Define Variable, en el S [ T
B — ... = menu principal.
6 g:ft‘; E::::\S “Wariable 1 Humber
Claar o
E Make & Mew My Block L . Create Delete
| et -uego, le podemos dgr_ un npmbre y definel | -
—. tipo de variable, numeérica, I6gica o texto. = po—

Luego en el programa o en el panel de configuraciéon debemos
definir el valor que tomara, este operacion se llama grabar

vaiable 1 =) “Write”, luego para utilizarla emplearemos un leer “Read” warsble 1|50
D v cies  Panel de configuracion del bloque
s

“Variable”.

El siguiente programa, elige un numero al azar entre 0 y 100, el cual almacena en
la variable Number 1, luego elige un segundo numero al azar y revisa si son
iguales, si lo son el programa termina.

El bloque de comparacion nos permite en este caso determinar si los
numero son iguales

Notas:
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Desafio 7
¢ Qué muestra en la pantalla durante 3 segundos este programa?

Si no entiende algun bloque utilice la ayuda en linea

Notas:
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Crondmetros

Medir tiempos es muy importante en algunas programas, para ello utilizaremos el
bloque “Timer”.

Hay tres crondmetros disponibles, y basicamente podemos ponerlos en
cero (reset) y leerlos (read).

También es posible comparar el valor del cronémetro con un

= valor y disparar una alarma.

Desafio 8

Necesitamos medir, cuanto se demora el robot desde una posicién determinada
hasta una linea negra.

Programa

Comenzar a medir el tiempo

Poner en marcha el robot

Esperar por encontrar la linea negra

Detener el robot

Mostrar el valor del tiempo medido en pantalla
Esperar 3 segundos, para visualizar el tiempo medido

Notas:
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Solucioén:

El tiempo se mide en milésimas de segundo

Desafio 9

Modifique el programa anterior para que muestre en pantalla segundos y no
milésimas de segundos

Notas:
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Multiprogramacion

Algunas veces necesitamos que el robot realice mas de una funcion
simultaneamente, veamos como implementarla

Debemos posicionar el mouse en cualquiera de las
ramas(arriba o abajo) de la viga de secuencia y con el
boton izquierdo delo mouse dibujumos una nueva viga de

oIC D@ C secuencia.

= También es posible generar una viga de secuencia en
medio de un programa, en este caso posicione el mouse
entre los bloques y presione la tecla shift.

Es importante tener la precaucion de evitar los conflictos, por ejemplo en una rama
puedo programar que el robot avance y en la otra que retroceda, lo cual
obviamente causara un problema.

Veamos un ejemplo simple, el robot debe avanzar hasta encontrar la linea negra,
si no la encuentra en diez segundos una alarma sonara

. La secuencia superior, permite que el robot avance
il hastalalinea negray luego se detenga.

—9 La secuencia inferior, espera por diez segundos y
emite una alarma.

B B g _
@ \% Tenemos un problema, ya que si el robot encuentra la
L linea negra, antes de los diez segundos, igual sonara

la alarma y por otro lado si se cumplen los diez segundos la alarma sonara pero el
secuencias, por lo tanto la que se cumpla

robot seguira buscando la linea negra.
‘.‘.. G - . ;i . @_:
N s e
primero detendra la otra. o

|l (@

Para solucionar este problema pondremos al
final de cada secuencia un bloque de parada
“Stop” que termina la ejecucion de ambas

7

("
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Comunicaciones

El robot se puede comunicar via Bluetooth con otros robot, previamente deben
autorizarse y conectarse mediante el siguiente procedimiento.

En el NXT Maestro que se comunicara con los otros NXT, seleccione en el menu
principal Bluetooth 2>Search, cuando la busqueda finalice seleccione el NXT con el
cual se quiere comunicar y luego escoja el numero de la conexion(1,2 o 3).

La primera vez que lo haga, se le pedira que ingrese la clave en ambos NXT.

Un NXT maestro puede conectarse con 3 NXT esclavos.

Revisemos los bloques para enviar y recibir informacion

Bloque para enviar informacién “Send Message”

Connection: Indica a quién le enviaré el mensaje. si es del
Maestro puedo enviarle a los Escalavos 1,2 y 3.
Si es de algun Esclavo debo usar la conexion 0.

c‘j T Message:  Puede ser numeérico, logico o texto, se puede
— incluir el mensaje en el panel de configuracion
) e . del bloque o en el concentrador
Mailbox: Hay diez casillas disponibles y cada casilla

puede almacenar hasta cinco mensajes,
siempre se guarda los cinco ultimos

Bloque para recibir informacién “Receive Message”

Message: Puede ser numérico, logico o texto, se puede
S — incluir un mesaje para disparar una alerta.
21 vk Mailbox:  Se debe especificar que casilla deseo leer.
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Veamos un ejemplo basico:

El NXT maestro le envia un mensaje a un esclavo, de acuerdo a si el boton
anaranjado este presionado(10) o no(10).

El NXT esclavo recibe el mensaje y lo interpreta de la siguiente forma:

0

Mensaje Recibido Pantalla

10

Programa de NXT maestro

Dentro del loop infinito se ha @
instalado un switch -
comandado por el botén ) v :
anaranjado, cuando este sea

presionado enviara un numero 10 y un cero cuando
no lo sea. Se muestra como se ha configurado el
panel del bloque enviar para enviar el numero 10,
de la misma forma se debe configurar el bloque

inferior,

El loop interno monitorea la llegado de
un mensaje cuando esto ocurre, se sale
del loop y el swtich determina de
, ﬁ acuerdo al numero recibido si muestra
£ una bomba o el boom.

Programe los NXT y haga variaciones y pruebas.
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