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robot

Del ingl. robot, y este del checo robot, de robota 'trabajo, prestacion personal'.

1. m. Maquina o ingenio electrénico programable gque es capaz de manipular
objetos y realizar diversas operaciones.

2. m. robot que imita la figura y los movimientos de un ser animado.
3. m. Persona que actla de manera mecanica o sin emociones.

4. m. /nform. Programa que explora automaticamente la red para encontrar
informacion.

retrato robot
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Start here with a guick intreduction to the A guick owverview of the
besics of LEGO MINDSTORMS LEGO MIMDSTORMS NXT Scftware

Crear un nuevo > Getting Started Guide : Software Overview

programa.

* |Ir a Create new —
program. L
* Poner un nombre que :
recuerdes. o
IUnt'rtle-:I—l
e Ira GOo>> 2]

l_j Open recent program
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Inicio del programa

Q" r B
@IQ Start

Comandos para arrastrar

y solar.

Meed help?

Mowve the cursor over an object to read about its function. For

additional help, click the "More help” link.
More help #




[@] LEGO MINDSTORMS NXT

File Edit Tools Help
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Se arrastran comandos
desde la hilera de
comandos hasta el
programa, y los unes.

Meed help?

Mowve the cursor over an object to read about its function. For

additional help, click the "More help” link.
More help #
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Todo lo que le agregues a la hilera el robot lo
ejecutara.

Haz click en el bloque para ver/modificar detalles del
comando.

MNeed help?

Mowve the cursor over an object to read about its function. For
additional help, click the "Maore help" link.

More help #




Operar un con motores.

* Hace que algunos de los motores se muevan o se detengan.
* Puede funcionar de muchas formas este comando.

¢Para siempre? Unlimited
éQue gire x grados? Degress

éQué gire x veces? J Rotations
éPor x segundos? Seronds

éQue motor(es) quieres mover? : .
éA que velocidad?

En que direccion?
(60 que pare?) =

°f O Os 74 Durston: | 1 | | Rotatons
T S Neat Action: & Bl| Brake O kb Coast
™1
b

éDespués para o
sigue igual?

éQuieres girar?



Operar un motor.

* Hace que algunos de los motores se muevan o se detengan.
* Puede funcionar de muchas formas este comando.

¢Para siempre? Unifimited
éQue gire x grados? Degress

éQué gire x veces? J Rotations
éPor x segundos? Seronds

éQue motor(es) quieres mover? : .
éA que velocidad?

En que direccion?
(¢0 que pare?) [=m

°of O4 O@ {4 Duraton: | 1 | {Rotations
1F e Nest Action: (=) Bi| Brake O b Coast
| i
L

éiDespués para o
sigue igual?

éQuieres girar?
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Motor A: Neumatico
izquierdo.

Motor B: Neumatico
derecho.

Motor C: Brazo.




Sensores del robot.

* Hacen que el robot pueda reaccionar a su entorno.
* Con esto se pueden hacer esperas, condicionales y repeticiones.

Sensor 1: Boton trasero.
(Golpe avisa, si choco con algo atras, me detengo)

Sensor 2: Sensor de colores.
(Sigo la linea verde en el suelo)

Sensor 3: Microfono.
(No me moveré hasta que alguien aplauda).

Sensor 4: Sensor de proximidad.
(Me moveré hasta llegar cerca de la pared).



Sensor 1: Boton trasero.

El sensor lo tenemos conectado al
conector 1, asi que ponemos 1.

(=) KE Por: @1 02 O3 Os4

(=] [ UH) Action: () %] Pressed
O 4=t Relessed
() #7& Bumped

¢ El sensor se activara cuando el

botdn este presionado, suelto o
cuando de un toquecito?




Sensor 2: Sensor de colores.

El sensor lo tenemos conectado al
conector 2, asi que ponemos 2.
(a1 (=) 2 ()3 ()4
¢ Detectaremos
[‘C’:‘k" Sensor E] un color o luz?
e [IndeRange [
¢ Detecto uno

U [:'] de esos colores,

o uno que NO

iQue color? sea de esos
colores?
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Sensor 3: Microfono.

El sensor lo tenemos conectado al
conector 3, asi que ponemos 3.
¢Detectaremos
ruido o silencio?
éQué tan
fuerte/despacio?




&) Contrl [ Sereer )] LF por: 1 02 U3 D4 ¢ Detectaremos cuando algo
53l Sansor [ Utrasonic Sensor (<] (59 Unel o™ 0 e este lejos (flor) o cerca
(cerro)?
Distance: | = |E|| | ch |

e inchf [ Inches =] ¢ A cuanta distancia?
- |
¢éEn que medida?

NOTA: Una distancia de 30 cm es

razonable antes que el robot
choque contra si mismo.




Esperar.

* No hara “nada” hasta que ocurra algo.

BEEEY XY

Simplemente ponlo en la parte del programa donde quieres que espere.




Ciclo repetitivo

I\IE'_:'/ * Hara algo hasta que se cumpla una condicion de un sensor.
* Arrastra este boton hasta el campo.

o * Dentro de este bloque puedes colocar “que quieres que haga
mientras”.

Eile Edit Tools Help
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En la pantalla de opciones puedes
elegir cual sera la condicion para que el
ciclo termine.

8 Contral: o Forever
Sensor

Loop

Logic

Show .| Counter



éPara siempre?
éHasta que uno de los sensores detecte algo?

éHasta que pase cierta cantidad de segundos?
éOtros?




Condicional

* Sjalgo se cumple, ejecutara ciertos bloques.
* De lo contrario, ejecutara otros bloques.
* Las condiciones pueden ser sensores, tiempo, etc.

CICI0IOI0)
: Se ejecuta lo de abajo si la condicion NO se cumple.



Actividad practica.

* Trabajar en grupos de 4 (recordar que no tenemos
muchos robots ® )

* Hacer que el robot de |la vuelta parte de la sala (o
afuera si la sala que nos toca es muy chica).

* Hacer que el robot baile al son de un compas. No
olvide ponerle un nombre al baile.

* Hacer que el robot resuelva un mini-laberinto
improvisado.



